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Precis 



La pr6sente invention a pour objet de completer et terminer nos travaux relatifs aux 
machines motrices, principalement en ajoutant toutes les nouvelles conceptions et 
mecaniques supplSmentaires relatives k la poussee et en montrant la convergence 
des considerations de compression et de poussee 9 et cela , premierement en 
ajoutant les derni&res methodes de soutient de premier et de second niveau des 
parties dynamiques, deuxiememerrt en montrant comment reattribuer et 
redistribuer de diverses &$otis les geometries et dynamiques desdites machines, 
troisiemement en montrant les diverses combinaisons d'etagements de machines 
r6alisables a paitir de ces recompositions , et finalement de proposant certaines 
applications supplementaires pour V ensembles de ces machines. 
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Revendications 



Revendication 1 

Une machine telle que definie dans Pensemble des revendications de la premiere 
partie de la presente invention, portant le titre : Machines motrices retro rotatives, 
post rotatives, et bi rotatives, et a lesquelles seront ajoutes les prochaines 
revendications, dont les objets seront 

a) de completer le corpus mecanique en ajouter deux m6thodes de soutient 
des parties dynamiques premier degre, k savoir : 1) par mono induction 
d'engrenages pignons, 

b) de completer toutes les attributions et redistributions dynamiques des 
parties des machines, et ce autant aux machines de premier degre, 
qu'aux machines de second degre et superieurs 

c) de preciser 1'utilisation bifonctionnelle d' elements telles le cylindre rotor 

d) de preciser les utilisation supplementaires des machines 



Revendication 2 

Une machine telle que definie en 1, a laquelle est appliquee la methode de support 
dite par engrenages pignons, la machine se realisant alors comme suit : 

Une machine, comprenant en composition un corps de la machine, dans lequel est : 

- fixe rigidement un premier engrenage de type & pignon, cet 
engrenage etant nomme engrenage de support a pignon 

- est monte rotativement un vilebrequin sur le manchon duquel 
est monte rotativement un axe ou autre moyen recevant 
rotativement un engrenage d 9 induction 

- un engrenage d' induction de type a pignon, que Ton dira 
engrenage d' induction a pignon , cet engrenage , ou son axe de 
support , etant muni d'un moyen de gouverne de partie 
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compressive ou autre , ce moyen etant un maneton ou un 
excentrique. 

- Une partie dynamique, telle une pale de machine rotative, par 
exemple de type semi turbine differentielle, cette pale etant 
couplee a T excentrique ou au maneton de Tengrenage 
deduction. 



Revendication 3 

Toute machine , telle que d£finie en 1 et 2 comportant minimalement les quatre 
elements suivants : 

- une partie compressive dynamique, comprenant un cylindre et 
une pale 

- une partie motrice, comprenant un excentrique ou un 
vilebrequin 

- une partie d'encrage , comprenant une partie fixe , sous la 
forme du cylindre lui-meme , de Tengrenage de support, ou 
d'un axe supportant Tengrenage d 9 inversion ou de lien d,une 
semi transmission 

- une partie subdivisSe soit : a) la partie dynamique, par la sur 

dynamisation ou la subdivision 
dynamique de Tune des parties 

b) par Texcentrique par la division 
ou Tajout d'un excentrique 

c) par la dynamisation ou Tajout 
d'un encrage supplementaire 

pour un total de quatre Elements minimaux 
Revendication 4 

Toute machine telle que definie en 1 et 3 , mais de type retrorotatif, et qui 
comportera un element constitutif supplementaire, de telle sorte d*en realiser des 
compressions superieures et un effet moteur. 
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Revendication 5 

Une machine telle que definie en 1 , 3 et 4 , de premier degre, dont les parties ont 
et<§ reattribuees par la methode de Double axes rotationnels, exclusivement lorsque 
les elements de cette reattribution sont guidees par les methodes 

- d'engrenages internes superposes 

- d'engrenages internes juxtaposes 

- d'engrenages talon 



Revendication 6 

Une machine telle que deiinie 5, dont le cylindre et la piston pale sont monte sur 
deux axes fixes, cette configuration recevant les types de montages et guidage des 
vitesses des parties 

- par double engrenage externes couples entre eux par engrenage 
cerceau rotativement montd 

- par doubles engrenages externes couples entre eux par une 
chaine 

- par doubles engrenages internes monies de faconjuxtaposee et 
lies entre eux par un, ou un double d' engrenage de lien 

- par double d' engrenage internes superposes, ces engrenages 
etant couples entre eux par un seul, ou un double d' engrenage 
de lien 



Revendication 7 

Une machine telle que decrite en 1 et 2 , de premier degre , dont la reatOTbution 
est dite par Cylindre rotor/pale fixe , le cylindre ne recevant pas d'induction , ou 
encore induction par came, ou finalement l'une des inductions du corpus general 
d' inductions de premier degre repertorie a la revendication 1 

Revendication 8 

Une machine telle que definie en 1 , dont les moyens de soutient et de guidage 
sont contraires a la classe de figure utilisee, ces moyens de soutien etant de type 
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post inductifs lorsque la figuration de la machine est refrorotative, et inversement, 
ces moyens de guidage etant retrotratatifs lorsque la machine est post rotative. 



Revendication 9 

Une machine telle que dSfinie en 1 et 2 , dont les parties ont ete redistributes , 
c'est-a-dire que soit Pune des parties des elements : 

de la dynamique compressive, 

- de la mecanique des excentrique ou manetons, 

- d'encrage 

a £st6 soustraite, pour etre distribute a un autre element, ou encore a laquelle il i 
ete ajoute une valeur, que V on doit compenser en retrait par un autre element. 



Revendication 10 

Une machine telle que definie en 1 et 10 , dont les principales redistributions 
peuvent 6tre repertoriees geneislement mais non limitativement de la fecon 
suivante : 

a) Par dynamique Clokwise de pale, cette dynamique se definissant plus 
specifiquement par la combinaison d'un piston rotationnel circulairement, et 
invariable orientationnellement lorsque observe de l'exterieur, ce mouvement 
etant plus specifique nomm6 mouvement Clokwise de la pale, combine une 
cylindre rotor rotationnel 

b) Par cylindre rotor en mouvement Clokwise, combine a une rotation et / ou 
une retro rotation de la pale 

c) Par cylindre rotor poly inductif, combine a une pale piston 
retrorotativement mont<§ a la pale , ces parties agissant en meme sens 

d) Par cylindre rotor poly inductif; combine a une pale piston 
retrorotativement mont6 a la pale, ces parties agissant en mSme sens 

e) Par cylindre rotor poly inductif, et pale fixe au maneton du vilebrequin, c'est- 
a-dire ayant la meme course posrtionelle et erientationelle que celui-ci 

f) Par cylindre rotor peripherique fixe, et pale poly inductive peripherique 
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Revendication 11 

Une machine telle que definie en 1, 7, 10, dont les sens des elements est realise 
dans le meme sens pour un efifet compressif amplifie. 



Revendication 12 

Une machine telle que definie en 1, 7, 10, dont les sens des elements est realise a 
Contrano pour un effet Moteur amplifie. 

Revendication 13 

Une machine telle que d6finie en 1, 10 et 1 1 dont l'un des elements constitutifc, 
comme par exemple le cylindre rotor, realise simultanement une seconde fonction , 
comme par exemple une fonction piston , ces double fonctions permettant des 
etagements de machines , de plusieurs niveaux . 

Revendication 14 

Toute machine telle que defiuiie en 1 , 7 et 10 , en laquelle Pune des parties agit en 
traction ,par opposition a une action en poussee dans les machines standards. 

Revendication 15 

Une machine, telle que definie en 1, 10, 14 dont la double nature d'un element est 
realise dans une machine soit reattribuee, soit redistribute. 

Revendication 16 

Toute machine telle que definie let 10 dont le vilebrequin est rigidement rehe a la 
pale, rotationnelle 

Revendication 17 

Toute machine , telle que definie en 1 et 10 , dont le vilebrequin est rigidement 
rehe au cylindre rotationnel 
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Revendicatiou 18 

Une machine telle que definie en 1 , 10 et 15 dont l'une des parties sert a la fois 

- de cylindre rotor d'un pale piston interieur, fixe, rotationnel ou 
poly inductive, polycamee ou non 

- et de piston d'un cylindre superieur, lui-meme fixe, rotationnel, 
ou planetaire, et lui-meme pouvant a son tour etre le piston d'un 
cylindre superieur 

Revendication 19 

Une machine telle que definie en 1 , 15 et 16 , dont les sous-machines ainsi 
reahsees de fecon etagees, sont dans un meme sens rotationnel, ces machines ayant 
chacune un nombre de cotes de pale et cylindres tel que realise dans l'art, mais 
entre elles ayant des nombres de cotes de pale et cylindre independant, de meme 
qu'une nature retro et post rotative independante 



Revendication 20 

Une machine telle que definie en 1 et 15 et 16 dont les sous-machines ainsi 
realisees de fecon etagees, sont dans un sens rotationnel a Contrario, ces machines 
ayant chacune un nombre de cotes de pale et cylindres tel que realist dans l'art, 
mais entre elles ayant des nombres de cotes de pale et cylindre independant, de 
meme qu' une nature retro et post rotative independante 



Revendication 21 

Une machine telle que definie en 1, 10 et 
Tun des precedes suivants : 



13 , dont le niveau a 6te augmente par 



- Par engrenages polycames 

- Par coulisse 

- Par ajout d'induction juxtaposees ou etagees 

- Par poly manetons 

- Par bi pistons 
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Revendication 22 

Une machine telle que definie 1, 10 et 16 
Revendication 23 



dont les pales et cylindre sont contigus. 



Une machine telle que dSfinie en l 9 13 £2 comportant plusieurs pales et cylindre 
superposes ou contigues 

Revendication 24 

Toute machine telle que definie en 1 , de tout niveau, realisee avec deux inductions 
ou plus , ces inductions Stant entre elles dans les relations juxtaposees , inversees, 
etag£es , contraires, et m£me independantes et indirectes , et ce de fa$on 
independantes ou confondues entre elles . 



Revendication 25 

Une machine telle que d6finie en 1, et 13 utilisant dans des relations telles que 
d&Snies en 24 9 deux moyens de support repertories par V inventeur et se 
repertoriant comme suit : 



- Methode par mono induction 

- Methode par engrenages intermediaires 

- M6thode par poly induction 

- Methode par semi transmission 

- Methode par engrenage cerceau 

- Methode par engrenage intermediate 

- Methode par engrenage talon 

- M6thode par engrenages internes juxtaposes 

- Methode par engrenages internes superposes 

- Methode par engrenages central post actif 

- Methode par structure engrenagique 

- Methode par mono induction d' engrenages pignon 
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Revendication 26 

Tout© machine telle que definie en 1,10 et 25 utilisant entre ces elements, une semi 
transmission inversive, ou une semi transmission accelerodeceterative 

Revendication 27 

Toute machine, telle que definie en 1, 10 et 26 utilisant comme encrage un axe 
muni d'un engrenage d'inversion ou de lien. 

Revendication 28 

Une machine telle que definie en 1 , 13 et 23 dont chacune des parties a une 
fonction machinale differente, pouvant atre de genre generatrice, moteur electrique 
xompresseur, pompe, moteur, propulseur a eau, a air, turbine, ou encore carter de 
1' autre 



Revendication 29 

Une machine telle que definie en 1, 13 et 28, dont les entrees et sorties, sont 
longmidinales, transversales, de I'exterieur vers l'interieur, de l'mterieur vers 
I'exterieur, de l'avant vers Parriere. 

Revendication 30 

Une machine telle que definie en 1 , 13 et 23, dont la forme des pales est de type 
propulseur a eau, turbine a eau, a air 

Revendication 31 

Toute machine de premier degre , telle que defini en 1, 13, et 23 , redistribuee de 
telle maniere que les effets soient moteurs, dans le sens defini par nous meme a la 
precedente divulgation 

Revendication 32 

Toute machine de second degre, ou superieur, redistribuee de toutes de manieres, 
et dont les effets sont, mdifferemment, Compresseurs, Neutre, Moteurs 
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Revendication 33 

Toute machine telle d^finie en, dont la forme du cylindre est produit & partir d'une 
observation dite Observation par Pabsolu , Observation par Pexcentrique ou 
Observation synthetique. 
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Divulgation 



Champ gineral de la presente invention 

La presente invention, conune le nom Pindique, entend completer notre travail 
relatif aux machines motrices, dont la premiere partie a &e nSalisee dans notre 
demande de brevet du meme nom, de meme que dans un ensemble de demandes de 
brevets dont on trouvera la liste a ce dit brevet 

La presente demande de brevet comportera done les cinq principales parties 
suivantes : 

a) Une recapitulation succincte des figures et m&aiiiques des machines 
motrices de Tart anterieur (machines rotatives retro et post rotatives et 
machines k pistons), comprenant V identification des defauts de chacune 
des categories 

b) Une recapitulation des solutions de notre travail anterieur, et la divulgation 
de nouvelles m&hodes d'observation et solutions corrigeant les defauts 
relatifs k la poussee sur les pales 

c) Une generalisation des r^attributions et redistributions mdcaniques en 
general, de premier et de second degre 

d) Une generalisation des methodes semi transmittives et bi inductives 

e) Une generalisation des diversifications combinatoires et dynamiques de 
premier et second niveau, issues des doubles attributions de natures de 
certaines parties des machines. 

f) Les propositions de mecaniques supptementaires de la presente solution 
technique 
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g) Les applications supplementaires. 



L' ensemble de ces travaux nous pennettra non seulement de degager principales 
methodes d' observation des parties des machines rotatives, mais aussi de prouver 
que les methodes d'observation par l'absolu, d'observation synthetique et 
d' observation par l'excentrique secondaire sont les seules methodes d'observation 
desquelles il est possible de realiser les machines rotatives sous leur forme Moteur, 
les methodes par observateur exterieur et observateur interieur ne permettant que de 
les realiser sous leurs forme Compressive. 



Premiere partie 

Recapitulation des figures de Tart anterieur 



Comme nous l'avons precSdemment specifie a plusieurs reprises, Part anterieur en 
matiere de machines motrices a, de racon generate reussi a exposer 1' aspect 
general des principales figures de machines motrices de type rotative, que nous 
avons dites figures primaires premier degre . (Fig. 1) 

La raison principale de cet etablissement de degre reside dans le rait que toutes ces 
machines peuvent §tre comprises comme ayant un moyen de compression 
planetairement dispose sur une partie rotative, strictement circulate, et a vUesse 
reguliere. L'ensemble des Elements compositionnels est done limite a trois. En 
general, done l'on differenciera l'aspect positionnel de Taction de la pale ou du 
piston rotatif de son aspect orientationnel, et Ton constatera que toutes deux, dans 
les machines de Part anterieur sont strictement rotatives. L'on constatera au surplus 
que ces actions sont non seulement circulates mais au surplus regulieres et 
symetriques dans le temps. Finalement, l'on constatera que les rapports de rotativite 
rotationelle sont toujours passife, par rapport aux rapports de rotativite positionnels. 

line deuxieme methode de determination des machines de premier degre consistent 
done a specifier que ces machines ont toutes deux seuls points de rotation, soit celui 
du centre du vilebrequin, et celui du centre de pale, par opposition aux moteurs a 
piston qui en ont trois, et aux machines de degtes superieurs qui en ont en general 
aussi trois, ou plus, principalement lorsque leur encrage est unique. 
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A la figure la , Ton retrouve done Pensemble des formes generates et primaires de 
ces machines generiques , et a la figure 1 b) , la synthese que Wankle en a faite , en 
completant les figurations manquantes et en montrant P aspect synthetique par 
Petablissement de series ( Wankle 1952 ) , que nous avons ulterieurement , pour 
plusieurs raisons nommee post rotatives et retro rotatives. 



Recapitulation des mecaniques 

La contribution de Wankle a aussi ete d'un autre ordre, puisque qu'il a force la 
precision des formes aleatoires de cylindre en proposant des m£thodes de soutient 
et de guidage des pales pistons. Ces methodes de support au nombre de deux, ont 
permis le guidage non seulement poskionnel, mais aussi orientationnel des pales, 
les rendant totalement independantes du cylindre. 

Ce travail est cependant demeure fort restreint et incomplet au niveau mecanique 
puisquMl s'est limite k Pidentification de deux methodes de soutient seulement, soit 
celles : 

- par mono induction post rotative et r^trorotative 

- par engrenage intermgdiaire 

Nous avons montr6 a plusieurs reprises les dSficiences de ces methodes, et nous 
montrerons une fois de plus aux prSsentes la comprehension lacunaire de la 
g£om£trie de ces machines qui les a inspirees, et dont P application a resulte en des 
machines a preeminence Compressive, par opposition a des machines k 
pro6minence Motrices. 

Nous avons montre plusieurs manieres que les machines rotatives de Part anterieur 
pouvaient Stre guid6es par plusieurs autres methodes de guidage. Nous avons done 
etabli un corpus de plusieurs methodes supplementaires de soutient des parties 
dynamiques des machines rotatives de premier degre, lesquelles nous completons 
auxpr£sentes. Toutes ces methodes peuvent soutenir toutes les machines 
retrorotative etpost rotative de premier degri, quel que soit leur nombre de cotis. 
La repertoriation totale de celles-ci doit done s'Snoncer de la maniere suivante : 



- Methode par mono induction ( Wankle ) 

- Methode par engrenages intermediaires ( Wankle ) 
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- M6thode par engrenage intermediaire post positionne ( Beaudoin) 

- Methode par poly induction generalisee ( Beaudoin ) 

- Methode par semi transmission ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage cerceau ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage intermddiaire ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage talon ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages internes juxtaposes ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages internes superposes ( Beaudoin ) 

- Memode par engrenages central post actif ( Beaudoin ) 

- Methode par structure engrenagique ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages pignons ( Beaudoin ) 



L'onretrouvera chacune de ces mecaniques a la figure 2 des presentes, comprenant 
les deux mecaniques de Wankle. Pour une appreciation plus d&aillee, l'on aura 
soin de relire les demandes de brevets citees dans la premiere partie de la presente. 
L'on doit done, si l'on veut rendre compte plus strictement de Part en la matiere 
definir les figures de machines non seulement par leurs rapports geometriques, 
mais aussi en prenant soin de preciser les types de soutiens utilisees, ce que nous 
montrons plus specifiquement a la figure 3.1 des presentes, a laquelle au surplus, 
nous precisons le nombre d'elements constitutift. En effet, une Stude plus 
approfondie de chacune des methodes de soutient montrera que les vitesses des 
elements de guidage, le nombre de rotations des engrenages impliques par tour et 
les forces en resultant sont difierentes non seulement pour chaque figure, mais 
aussi pour une meme figure, pour chaque methode de soutien. 

Chacune d'entre elles a ses qualites et ses deiauts, produisant non seulement des 
capacites motrices differentes , mais aussi des fecilites de realisation et des 
quotients de durability differents. 

Une prise de conscience correcte de ces machines ne saurait done etre effectuee 
sans une connaissance de 1' ensemble de ces methodes de soutien, et par consequent 
Part en la matiere ne saurait 6tre complet sans cet ensemble. 

De plus, comme nous l'avons deja montr6 dans nos travaux anterieurs et 
acheveront de le montrer aux presentes, ces formes, qui sont issues d'un 
mouvement bi-polaires regulier realise avec un seul ancrage, ne peuvent, en aucun 
cas, permettre la realisation de machines motrices sous leur forme Moteur. Les 
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figures et mecaniques traditionnelles ne permettent que de realiser la machine sous 
sa forme Compresseur, ce qui est la lacune principale a laquelle nous apportons, par 
r ensemble de nos travaux, un corpus de solutions. 

Deuxieme partie 



Identification plus precise des lacunes et ddfauts relatifs aux formes de cylindre et 
a la poussee dans les figures primaires et solutions proposies 

Lacunes de formes de cvlindre 

Notre travail prealable aux presentes s'est ensuite poursuivi en tentant de realiser 
des structures de soutien viables permettant de guider adequatement et avec le 
minimum de pieces la structure palique utilisee comme partie compressive dans le 
type de machine que Ton a nommee polyturbine et dont Wilson a ete le premier a 
presenter la geometrie compressive ( Wilson 1975) (fig. 4a) 

Rappelons ici que Wilson n'etait pas parvenu lui-meme, pour ce type de machine, a 
proposer des structures de support simples et efficaces. La raison de cette 
incapacity aura certes etS le feit d'une mauvaise comprehension de la nature meme 
de celle-ci, et princfcalement du type de cylindre que la configuration des parties 
compressives necessite. Nous avons resolu la problematique wilsonnienne en 
montrant a plusieurs reprises que la nature de ce genre de machine est de type bi- 
rotative, et que toute tentative de realiser des supports de la structure palique de 
&ccn purement post ou retro rotative sans addition de degre est vouee a rechec. 

Nous avons en effet montr£ que la forme du cylindre de ce type de machine se situe 
entre celles des machines post rotatives et r^trorotatives. En efifet, si Ton disposait 
vntuellement les courses de extremites des pales de chacune de ces machines sur 
une droite, Ton constaterait que la course des pointes des pales des machines post 
rotatives realise des bombages exterieurs, alors que celle des machines 
retrorotatives realise des bombages interieurs. Quant a Paction des parties 
compressives des poly turbines, l'on voit qu'elle est bi rotative, sinusoidale. (Fig. 4 

Or nous avons montre que le type de cylindre bi rotatif ne peut pas etre realist 
strictement par Tune des methodes de premier niveau que nous venons de 
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repertorier. II nous a par consequent fellu etablir les m&hodes de supports les plus 
adequates. 

Pour ce Sure, nous avons constate que la difference la plus notable de ce type de 
machine avec les deux premiers types consistait en ce que la course du 
positionnement des centres des pales n'etaitpas circidaire. L'on a montre en effet 
que pendant que les extnSmites des pales realisent une ellipse, le centre de celles-ci 
ne realise pas une course circulaire, comme dans le machines rotative de base , 
mais a plutdt lui-meme une action irreguliere, excentrique de quatre mouveme'nts 
par tour. La machine est done bi rotative puisque Taction non seulement 
orientationnelle, mais aussi positionnelle de chaque pale est elle-meme planetaire 
ou non circulaire, ou encore circulairement non reguliere. C'est ce qui permet le 
mouyement ties specifique de cette machine, et ce que Wilson lui-meme avait 
specific intuitivement comme non seulement rotatif mais aussi oscUlatoire. 

Nous en sommes done arrives a la conclusion qu'il etait possible de realiser des 
machines done Taction de centre de pale n'etait pas circulaire, mais elle-meme 
polyinductive, et que cette id£e pouvait etre etendue aux machines motrices de 
premier degre\ les rendant elles-memes non seulement rotatives mais aussi 
oscillatoires, birotatives . 

Comme nous 1'avons precedemment mentionn^, les pr^dentes methodes de 
premier degr6 ne permettent pas la realisation de tels cylindres et c»est pourquoi 
nous avons developpe un corpus de regies permettant de les realiser. 

L' ensemble des methodes de modification des figures generates et primaires de 
premier degr6 permettant de transformer celle-ci en figures de second degrg est 
done le suivant : 

1) en errant de nouveaux cylindres 

a) parengrenages poly cam£s 

b) par engrenage dynamique central 

c) par addition ou sous traction geometrique 

d) par combinaison superposee de mefhode de guidage ( quatre cents 
m&hodes combinatoires) 

e) par coulisse 

2) en errant de nouveaux pistons combines 
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f) par pale flexible 

g) par pale composee et poly manetons 



Ces nouvelles methodes (Fig. 5.1). ont permis de realiser les machines de base 
avec cette fois-ci des courses centrale non circulaires et ou non regulieres. Ces 
methodes ont de plus permis de realiser d'autres types de machine de second 
degree, ces machines ayanttoutes en commun l'idee de course de positionnement 
central de pales , non rotative , poly inductive, ou rotative mais irreguliere, c'est-a- 
dire accelero^ecelerative . Les principales de celles-ci sont les nmchines k 
Cylindre rotor poly inductives sans embiellage , les Machines a piston central a 
course poly inductive , les Machine a pistons peripheriques, les Semi turbines 
difKrentielle a coulisses ou a engrenages porycamees, les Antiturbines, les moteurs 
Slmky. (Fig.5.2) Ces machines ont toutes en commun d'etre des machines de 
second degree ou superieures, la course positiomtelle enticement guidee du centre 
de leur parties compressives etant non Hgudikre ,soU dans le tempos , soit dans 
Vespace et le nombre de lews Elements constitutifs etant supirieur a trois. 

Lacunes relatives aux poussees oar les parties compressives 

M6me si nombre de critiques sont feites a l'egard du moteur a piston, il n'en 
demeure pas moins que, lorsque Ton observe la poussee descendante du piston sur 
le vilebrequin, et ce par l'entremise de la bielle, l'onpeut constater certains efforts 
interessants que l'on ne retrouve pas dans le machines rotatives. Un premier point 
interessant est celui de la poussee egalement repartie sur la surface de la surfece 
superieure du piston. Cette repartition est compatible avec le caractere amorphe de 
V explosion, au niveau de son sens. Un second aspect interessant est certes la double 
action Iat^ralo-verticale de la bielle. En effet, non seulemert transporte-t-elle la 
poussee vers le bas, mais au surplus, l'on assist© une modification d'orientation de 
sa base qui lui permet, en appui sur le cylindre, non seulement d'amehorer l'angle 
le de poussde mais aussi, la puissance de celle-ci. Le bas de la bielle se deplace 
done lateralement et realise un mouvement quasi a contrario du maneton du 
vilebrequin. C'est cet appui, dynamique sur le cylindre que nous appellerons 
armement de la machine. Resumons done cet avant-propos en disant que toute 
machine motrice a besoin de cette poussee et cet armement pour etre pleinement 
fonctionnelle. (Fig. 6 ) 
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L on a bien tente, dans les machines rotatives initiates, d'imiter ce mouvement de 
poussee et effet levier. Mais cela demeure tres difficile a realiser avec seulement 
deux seules parties actives, la pale et le vilebrequin. Pour ce feire, Ton devait 
organiser la machine de telle maniere que le piston prenne appui sur le cylindre 
avec pour resultat que les segments de ces machines servaient a la fois de pieces de 
support mecaniques d'encrage. Leur longevity eteit done de ce feit des plus courtes 
et de telles machines ne pouvaient, de ce point de vue, rivaliser avec le moteur a 
piston. (Fig. 3.3) 

Von a done ete dans l'obligation de realiser des mecaniques de support des pieces 
par le centre. Celles-ci ont permis principalement de rendre la pale independante du 
cylindre, c»est-a-dire d'enpermettre l'articulationpar des pieces de compression de 
telle maniere que leur deplacement soil identique au cylindre, et qu'il soit cette 
fois-ci assure defagon autonome. 

L'on doit done aux pionniers des machines motrices la confection progressive des 
figures pnmaires des machines rotatives. Quant a Wankle, on lui doit plutdt d'avoir 
synthetisS les formes de Part anterieur en des series d'une part, et d'aubre part, 
devoir produit deux methodes de soutien des pieces de compression de facon 
autonome (Fig.7.2) 

L 'on comprend mieux, comme I 'une de ces methodes eti employee par la grande 
Industrie, pourquoi les moteurs dont la figuration geometrique est de Mallard 
(1943), a eti connue sous le nom de Wankle. Comme nous le verrons, si ces 
me-thodes de support sont acceptables pour la construction de compresseurs elles 
sont tout a fait invalides pour la realisation de moteurs, ce qui est enter ine par 
I experience. En effet, comme la pratique I 'a montri, I'utilisation d'une methode 
Compressive comme moteur, aboutit en desproblemes de surchauffe, et de friction 
produitspar le couple negatif des machines, alors que leur realisation sous forme 
Moteur prouve la these que nous soutenons, que toutes machines motrices ne sont 
qu une seule et mime machine, et que par consequent le couple des machines 
rotatives, lorsque rialisees defagon Motrice, est equivalent a celui des machines a 
pistons. 

L'une des explications a la valeur proeminente du caractere Compressif des 
machines rotatives de l'art anterieur est la suivante. L'on peut certes constater que 
les methodes de guidage proposees reagissent partaitement bien, lorsqu'on les 
considere d'un point de vue purement mecaniquement, e'est-a-dire, lorsque les 
parties compressives sont activees du bos vers le haut, c 'est-a-dire du vilebreauin 
vers la pale. * 
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Des defauts mcgeurs appar dissent cependant lorsque ce sont, au contraire, les 
parties compressives, done les pales, qui activent le vilebrequin ou I'excentrique. 

Comme on le montrera plus abondamment auxpresentes, ces defauts tiennent au 
caractere amorphe de la poussee de P explosion, qui se concilie mal avec le 
deplacement plus specifiquement orientationnel de la partie compressive de ce type 
de machines. La specificity du mouvement des machines rotatives, qu'elles soient 
post ou retro rotatives, reside en ce que le mouvement de pale est a lafois 
descendant, et & lafois retrorotatif (Fig.7. 1 a, b) Le mouvement de la pale est en 
effet compost d'un vecteur positionnel et d'un vecteur orientationnel. Pour qu'une 
conversion totale de la puissance de Pexplosion soit transmise a Pexterieur, il est 
evident qu'elle doive tout d'abord Stre accepts par le vilebrequin. Pour cela, 
attendu la deconstruction systemique birotationnelle de la pale lors de r expansion, 
il feudrait que la pression ne soit plus egale, mais au contraire qu'elle soit plus 
puissante sur Pun des cotes de la pale que sur Pautre. A ce prix, P expansion 
produirait non seulement la descente de la pale, mais aussi sa r^trorotation. Mais, 
par definition, une e>qplosion et Pexpansion qui en dgcoule sont amorphes, et la 
poussee ne peut en etre dirigee, sinon tres peu, par une thermo dynamique du 
positionnement de bougie. 



Pour feire bref, Pon peut resumer les trois grandes lacunes sp6cifiques relatives a la 
poussee, dans les machines rotatives Compressives realises sous leur forme 
Moteurde la &9on suivante : 

a) Parmemerrt centralist et rigide, y realise en sens contraire Peffort issu 
des pousstes posterieure et anterieure de P explosion sur Porgane de 
compression, la pale 

b) La mauvaise realisation g6om6trico-m6canique de Porgane de 
compression, la pale, a laquelle on confere, comme nous le montrerons 
plus abondamment aux pr&sentes, une fonction mtcanique assimilable 
a celle du vilebrequin 

c) Le couplage direct de Parmement, a la fonction vilebrequin de la pale, 
qui ne produit qu'un effet portant, c 'est-a-dire de support de la partie 
compressive, mais ne realise aucun effet Moteur. 
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L'on montrera en eflfet, dans la presente section, que si l'on compare le moteur 
rotatif, dans sa figuration et sa mecanique les plus conventionnelles , a un moteur a 
piston, l'on peut comprendre plus fecilement les trois lacunes fondamentales 
relatives a la poussee . L'ensemble de la presente solution technique montrera que 
les solutions deja utilisees pour ameliorer ces machines du point de vue de leur 
cylindre convergent totalement avec les solutions necessaires a la correcte 
realisation de la poussee dans les machines , lorsque realisees sous leur forme 
Moteur. 



Premiere lacune: le mono encrage central etftxe 

Dans la premiere methode d'art anterieur, dite par mono induction, (Wankle) le 
point de couplage des engrenages de support et d'induction cree pour ainsi dire un 
effet en balancoire, avec un point d'appui, ce qui est aussi realise sur le piston dans 
les moteurs a piston, mais qui est negligeable, attendu la non rotationalite de celui- 
ci (Fig. 7. 1 a ) La partie arriere de la pale produit par consequent un effet de 
bascule arriere, qu'il fe.ut par consequent neutraliser. L 'explosion sur I'entierete de 
la pale ne produit par consequent un effort reel que sur une foible partie de la pale, 
et celaau surplus avec un angle decouple faible. 

Le moteur a done une poussee orientationelle contradict tire, negative sur la 
partie arriere de sa pale, et positive sur sa partie avant 

Par ailleurs, la methode dite par engrenage intermediaire (Wankle) produit les 
eflfets totalement contraires, mais tout aussi nefestes. En effet, si cette metiiode a le 
bierdait de bien emmagasiner Penergie retro active de la pale, elle cree au contraire, 
sur la partie avant de celle-ci, non seulement un blocage, mais plus, une action a 
contrario du vilebrequin vers sa propre poussie. (Fig. 7 b) 

Le moteur a done aussi une poussee orientationnelle contradictoire, positive sur 
la partie arriere de la pale, mais negative sur sa partie avant. 

Comme on le montrera plus abondamment dans le cours de la presente 
presentation, la pale realise en ces types de methodes de guidage de machines, une 
fonction bielle, ou m6me de vilebrequin, selon le cas. Cette bielle, ou vilebrequin, 
inclue dans la pale, a done une poussee orientationelle equivalente a sa contre- 
poussee, ce qui est contradictoire, en terme de motorologie. 
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L on voit done, dans les deux cas, que si l'on compare Ie dessus de la pale a une 
planche appuyee en balancoire sur un point d'appui central que les poussees seront 
contrebalancees par des contre poussees. Le mouvement retrorotationnel de la pale 
est done reanse par la mecanique, sans l'aidedes poussees, et par consequent de 
facon passive. L'encrage, dispose au centre, afaitperdre a la machine sa capaciti 
laterale, ici exprimee sons forme de ritrorotation. 

Dans leur etat de base, les machines rotatives ont done un couple bien en deca des 
moteurs a pistons, qui eux-memes, pour d'autres raisons, sont energivores. flya 
done lieu d'amehorer ces machines, en leur retranchant ces lacunes 



Deuxieme lacune: dfficulte relative a la conception giomitrique de la pale 
planitaire 

Nous montrerons de fecon plus precise dans le cours du present expose que la 
lacune la plus fondamentale de la conception des machines rotatives consiste en 
une mauvaise conception, ouplutdt une conception Compressive, de Taction de la 
pale dans les machines rotatives de l'art anterieur. Nous montrerons en effet qu'il y 
a deux conceptions possibles de l'action planetaire de la pale, et que Tune est 
compressive, lorsque celle-ci agit au premier degri, et V autre Motrice. De plus 
nous montrerons que, dans Vart anterieur, Von s'est servide la conception ' 
Compressive pour realiser les machines de genre Moteur, avec pour resultant un 
Jort degri de friction et unfaible rendement. Nous montrerons plus loin comment 
recuperer positivement et simultanement les aspects positionnel et orientationnels 
des parties compressives celle-ci. 

Pour r instant, nous nous bornerons a identifier la lacune suivante, de 1' ensemble 
des machines rotatives de Tart anterieur en ce que, en celies-ci, et plus 
particuherement dans les machines post rotatives, la pale planetaire a une action de 
circonvolution sur elle-memep/« s lente etplus large que celle de l'excentrique 
central^ qui rend toujours la machine en surpression mecanique, de la pale a son 
excentnque. 

De facon imagee Ton demande toujours un sur commandement a la pale, par 
rapport a rexcentrique central (Fig. 7.2) 
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Troisieme lacune : le manque de determination de degres de machines 

Par ailleurs , une troisieme lacune fondamentale sera identifiee comme etant le 
manques de degres rotationnel , ou armarturel de la machine , ce qui comprime les 
parties en un nombre trop restreint et centre de pieces, faisant perdre toute 
realisation differentielle d'energie entre les elements, sur le plan lateral. 

Si Ton reprend en effet notre comparaison avec le moteur a piston, Ton peut 
fecilement comprendre que dans celui-ci, la bielle s'appui sur le cylindre comme 
s'il etait un mur. Dans les machines rotatives, il s'y passe comme si Ton s'appuyait 
sou sol pour efifectuer une poussee laterale. La pousse realisee est fort plus limitee. 



Lacune fondamentale genirale 

Les trois precedentes lacunes des machines du type de guidage de pale de Wankle 
peuvent finalement se resumer en une seule grande lacune generate qui est la 
suivante : 

Dans tout systeme, que ce soit la chaine d'ADN pour la vie, les 
couleurs primaires et le blanc, pour la peinture, la melodie l'harmonie et le rythme 
pour la musique , et ainsi de suite, il yaun minimum de composantes pour ainsi 
dire vitales sans lesquelles trop pen de permutations sont possibles, et par 
consequent sans lesquelles aucune systemique ne peut etre realisable. 

Or, la particularity des machines mecaniques consiste en ce que le nombre minimal 
d' elements, lorsque realisies comme compresseur estde trois soit Fensemble 
compressifj cylindre-pale , Texcentrique , et un point central d'encrage. 
L'on a une bonne image de ceci lorsque Ton etudie la realisation d'un moteur a 
piston sous sa forme avec bielle coulissante, qui ne feit qu'un seul morceau avec le 
piston. (Fig. 7.3) La poussee laterale de la bielle conventionnelle, qui est un des 
elements constitutife de la poussee totale, y est totalement perdue. L'on a la un bon 
compresseur, mais un mauvais moteur, comme c'est le cas general pour les moteurs 
rotatifs, tels que concus par Part anterieur. 

Cependant, lorsque realisees comme moteurs, ces memes machines doivent, si l'on 
veut les realiser avec une l'efficience motrice appreciable, comparable a celles des 
moteurs a pistons, comporter minimalement quatre elements constitutes, faute de 
quoi, l'on ne peut pretendre a leur realisation sous forme moteur. Ces quatre 
elements se realisent lorsqu'il y a subdivision d'au moins un des trois elements de 
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lol:?^ ' J C ° mme ° n le montrer ^ 1'on peut realiser plusieurs subdivisions et 
reactions dans une meme machine. L 'on aura done une machinVMolZT 

Ze2leTr compressives la cLpressionl fata^par 

exemplepar le concours de deux parties, ou soit une subdivision micaniauela 
pale etantpar exemple activeepar une combinaison de vilebrTqZZ ^ 

De toutes ces manieres, que nous commenterons plus abondamment icL les 
machines compressives deviennent des machines motrices. 

Regard, sous Vanglede la poussie, des solutions deja 

proposeespar nous-memes anterieurement a lapresente 

Comme nous Vavons mentionne en introduction, toutes les realisations de nos 
travaux anterieurs visant aameliorer la forme des cylindre des cTmactinZ, en 
amehoraient, comme nous Vavons montre a plusieurs reprise, simultaneme^ et 
correlativement I aspect du couple. wuiianement et 

Comme Apropos de lapresente invention est de dresser un lexique general et total 
des tnithodes relatives a la realisation de lapousseesousforJZ!^ da^ts 
Z~^ S ' " " — ^ soluLnT^eZ^dal 

7o«T£lT f ieUr * • ^P*-?***""™ ™« pendant execute sous Vangle du 
couple etde la poussee, ce qui donnera un eclair age plus total sur I 'ensemble de 
nos conceptions, Deplus, defacon a competer de f aeon finale Ztr e ZZseZus 
montrerons a valeur synthetiaue et conceptuelle de cerlaines m tkl^ue Ton 
^nZ^T^ raUSer - Veterans quelquesmt^del 

Cette exposition permettra done, au surplus, la synthkse generate de torn nos 
travaux comprise en un seul tout, syntkese qui montrera comment re^er^s 
machines relatives dans leur forme Moteur, e'est-a-dire avects mlclZaZs 
permettant leur realisation avec des couples puissants mecamques 
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Solution par engrenages polycames 

La premiere solution a considerer pour corriger le probleme de la poussee et de la 
centre poussee orientationnelles d'une pale de machine rotative est dite par la 
methode des engrenages polycames. (Fig.8) 

Dans cette solution, il s'agit de realiser les machines, par Tune ou l'autre des 
diverses methodes de support, mais cette fois-ci avec le recours a des engrenages 
que nous avons nominee engrenages polycamis. II s'agit la d'engrenages 
irrSguliers qui non seulement peuvent couples dans des montages standard, mais 
aussi de facon planetaire, ce qui est fort pertinent pour nos travaux. Le but de 
l'utilisation de ceux-ci, du point de vue de la forme du cylindre, est la 
normalisation et Toptimalisation de la compression. Le but plus concret de 
l'utilisation de tels types d'engrenages est de rendre irreguliers les rapports de 
vitesses de pales et de vilebrequin. 

Comme nous l'avons deja dit, l'application de tels engrenages, dans le cas de mono 
induction pourra par exemple permettre, de reader momentanement le point 
d'encrage des engrenages de support et d'induction, reduisant pour autant Veffet 
ritroactif de I'arriere de la pale, et consequemment, la poussee avant necessaire a 
son annulation. En resume^ ces engrenages realisent non seulement des cylindres 
plus appropriees, mais aussi , simultanement des temps morte r^duhs et des 
pouss^es descendantes acceleratives puissantes. 

D est a noter que les engrenages polycames pourraient dtre utilises en sens contraire 
, produisant ainsi non seulement des figurations differentes, mais aussi des rapports 
de poussee differents. Inversement, en effet, dans le cas de l'application en sens 
inverse des engrenages polycames, l'accentuation de la retrorotation de la pale dans 
sa phase d'explosion, permettra d'en r^duira par consequent la vitesse, dans sa 
phase de descente. Le manque de poussee derotative aura done beaucoup moins 
d'incidence. 



Pour les fins de la presente divulgation, nous entendons appuyer principalement sur 
1'idee que cette methode, lors de la descente, visera a modifier momentanement le 
point d'ancrage des engrenages de support et d'induction, reduisant ainsi les effets 
arnere et la poussee avant necessaire a les neutraliser. En effet, ce point est des plus 
important. La modification dynamique des points d'encrages realise, comme dans 
le moteur a pistons, tres exactement le mime effet que s 'ily avait deux points 
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d encrages differents. Pour cette raison, si l'on analyse la nature de la machine 
Z*,™ k consid *f er *» pas comme bi-polaire, mais tripolaire. Cette fois-ci en 
effet I onaugmente le nombre d'elements constitutifs, non pas par le nombre de 
rotationahte, mais par le nombre d 'encrages. 

Les acquis de cette solution sont done pertinents au niveau de la poussee. Si cette 
solution ne retranche pas totelement les lacunes de poussee contradictoire que nous 
avons montrees precedemment, elle a la capacite d'en diminuer grandement 
1 ampleur et les consequences, transfonnant simultanement la machine en machine 
offensive. 

En effet, si l'on compare encore une fois la surface de la pale a une piece en 
balancoire mstal ee sur un point d'appui central, la realisation de la machine avec 
un engrenage polycame produira un effet similaire a celui du deplacement du point 
d appui, dans une position plus pertinente. L'on realise ainsi une dynamique du 
point d encrage, similaire a celle qui se passe dans les moteurs a pistons, par le 
deplacement du piston sur le cylindre. Des lors la contre poussee sera diminuee au 
protit de la poussee, et il se produira un action rettorotationelle orientationelle de 
la pale sur elle-meme, qui viendra s'ajouter a son action rotationelle positioimelle 



La solution par engrenage cerceau 

Comme la methode par engrenage polycame, la methode par engrenage cerceau fait 
passer la machine a un degre superieur sans aucun element supplementaire. 
(.rlg-lLj) 

£5? donc '/l lativement { J a P<>^ee, la methode par engrenage cerceau a aussi des 
incidences fort positives. L'engrenage travaille comme si l'on avait reussi 
simultanement, a realiser, comme dans la methode par engrenages polycam6s, la 
machine avec deux points d'ancrage. En effet, dans cette methode, la poussee 
anteneure sur la pale s'ancre en levier a l'engrenage cerceau et actionne le 
vilebrequm dans la bonne direction. De plus, dans cette methode, cette poussee 
anteneure n est pas contrebalancee par la poussee posterieure. La raison en est la 
suivante. La poussee posterieure elle-meme est produite a partie d'un double 
encrage. En effet, la poussee rotationelle posterieure de la pale s'appuie par son 
point decouplage, necessairementetsimmtanementa/a/ow^/W^ de 
I engrenage de support etsur le centre de rotation de l'engrenage cerceau, ou son 
bassin d appui. La poussee posterieure est done elle aussi realised sous forme de 
poussee. La pale est done en poussee/poussee. A la limite, cette poussee 
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posterieure est un simple blocage, mais elle n'est pas une contre poussee. II y a 
done effet rotationnel orientationnel s'ajoutant a l'effet rotationnel positionnel. 

Si Ton compare toujours le systeme a celui d'une balan$oire, Ton vena qu'il s'y 
passe comme si Ton avait echafaude un second point d'encrage, cette fois-ci 
decentre, qui vient debalancer fevorablement Ie systeme et d^velopper une action 
rotationelle orientaionelle, s'ajoutant a Paction rotationelle positionnelle. 

I/on a done encore une fois une augmentation des elements constitutifs par la 
double fonction positive de Tancrage. 



La solution par inductions etagees 

Du point de vue de la poussee, la solution par poly inductions etagees n'essaie pas 
de modifier la pousse des gaz, mais au contraire de profiler la course de Fensemble 
vilebrequin de telle maniere de placer I 'induction elle-meme dans un meillevr 
angle de reception de la poussee de la pale. 

Comme precedemment, cette solution a ete abondamment commentee par nous- 
meme sous Tangle des figurations ideates. Cependant, comme nous Tavons dit a 
plusieurs reprises, 1'utilisation de poly inductions etagees avait aussi d'importantes 
consequences sur le couple. Comme ce sujet a ete lui aussi elabore dans nos 
travaux anterieur, nous ne donnerons ici que deux exemples. (Fig. 9) 

L'idee de fond des inductions 6tagees, au surplus de modifier pertinemment la 
forme du cylindre est de produire des inductions en sens contraires, qui par 
consequent se deconstruiront dans les deux sens, orientationellement et 
positionellement. Ces inductions seront par consequent mieux placees pour 
recevoirune poussee egale et amorphe de la pale. 

Ainsi done , dans le cas d'un moteur a cylindre en huit et k pale triangulaire, la pale 
, lors de la descente , sera dans une pouss6e k quatre-vingt-dix degrSs avec le 
vilebrequin secondaire, qui actionnera le premier par levier. 

Encore une fois, du point de vue de la poussee, Pid6e que la pression sur la pale ne 
peut Stre controlee est contournee en situantplus avantageusement, sous celle-ci 
les axes recepteurs de la pression, notamment Vexcentrique superieur. 
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Si l'on realise encore une fois la conception de cette methode par I'image d'une 
planche , disposee sur un point d'appui, l'on pourra s'imaginer un point d'appui 
cette fois-ci deaouble et etege , mais en equilibre general, lors de l'explosion. En 
cous de rotation cependant , l'on voit que les encrages de niveaux inferieur et 
superieur se competent et le systeme et desequilibrent le systeme au grand 
complet 

II y a done effet rotationnel orientationnel s'ajoutant a l'effetrotationnel 
positionnel, ce qui amene la machine en version Moteur. Ici, le nombre elementaire 
d'elements constitutifs est augmente par 1' addition d'un Stagement superieur de 
d'excentriques orientationnels, et par leur armements respectifs. 

Methode par dite par poly-maneton et bi-piston vertical 



Une autre solution proposee par nous-memes relativement au probleme d'amorphie 
de la surface de la pale est de le contourner en retranchant une partie de la surface 
de la pale a la compression, la remplacant par la X&te de pistons que Ton aura 
inseres, de facon centree ou decentr^e dans chaque fece de celle-ci. 

Dans cette maniere de fidre, l'inventeur s'est inspire de son moteur a cylindre rotor, 
(Fig. !0) et a emis l'idee que le piston d'une moteur rotatif, en depit du fe.it qu'il ne 
tourne pas parfeitement circulairement, mais plutdt polyinductivement, pouvait 
aussi et simultanement realiser les fonctions de cylindre rotor. L'on a au surplus 
6mis l'idee que le rayon des manetons des pistons pouvait etre different que le 
centre de rexcentrique. 

La course plus rapide des manetons que celle du piston / cylindre-rotor entrame 
Paction rectiligne des pistons dans chaque sous-cylindre. Toujours du point de vue 
de la poussee, il s'en suit qu'une grande partie de Taction motrice est donnee par 
ces pistons, et que la neutralite des poussees initiates sur la pale est de ce fait 
negligeable, puisqu'une bonne partie de la surface de ces oppositions en a et6 
retranchee. Le piston/cylindre-rotor sera en fait le compresseur a 1' explosion qui 
alimentera les pistons en explosion. 

Encore une fois, si l'on compare le dessus de la pale a une planche disposee sur un 
point d'appui central, en lesquelles les forces anterieures et posterieures annulent la 
rotation de celles-ci autour de son point d'appui, Ton produira cette fbis-ci cette 
planche de facon incomplete au centre, et on la completera par une tierce partie. 
Cette tierce partie sera la surface des pistons secondares disposes dans les sous 
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cylmdre du cylmdre rotor. Le d&equilibre se ciee done lors de la descente. Ce 
slfr-f 16 ^ • autant P lus *i systeme si les deux axes sont ausu^lus 

2 ^rr ? p r e ^? rsq ^ e ies deux manetons ne s ° nt p** s^u^z* au 

sommet D6s lors Faction, Taction decentree de la piece centre detruira 

(k£o b) 6 SySt * me Gt f ° rCera k rotati ° n de la planche Principal. 

Inih^ 1 " 6 d, ^ ments co ^titutife de base est augment* par le fractionnement du 
vilebrequin par poly manetons. L'on passe done d'une machine de type 
Compressive, a un type de machine que l'on dira Motrice. 

Methode par- semi transmission 

Par articulation a contrario, ou accilSro-dicilirative 

L'un des buts, de la creation par nous-memes de la methode par semi transmission 
a ete de realiser un support de machines ritrorotatives par excentrique et non par 
m^neton. Pour ce mire il fallait remplacer Pengrenage ^induction de type eXe 
de celles-ci par un engrenage de induction de type interne. Or l'on sait que dans les 
machines de type retro rotauves, les engrenages ^induction doivent etre plus petits 
que les engrenages de support. II a done fallu realiser artificiellement ce rapport en 
dynamisant 1 engrenage de support par le recours a une petite semi-tranmission 
(fig. 1 1.4) Comme nous l'avons aussi mentionne, le but de cette operation etait 
aussi de capter l'energje arriere sur la pale, en rendant la methode de mono 
induction dynamique. 

SEfJ? ST C °? Pre ? d ^ ° ela ' aU POiDt de ™ de 13 P° uss6e > Po« Peut simplement 
realiser k machine de %on conventionnelle, au niveau de saportance, avec une 
mono induction sur un cote. Cependant, au niveau de sa motricite, l'on pent 
nnaginer du second cote un second engrenage interne fixe rigidement sur lapale, 
et, couple a celui-ci un axe central, muni d'un engrenage de type externe. 

Nous appellerons cette structure, induction de motricite, par opposition a 

T &G Z ?* et qui Sert de a ^ la pale. L'on 

doit degager de cette realisation les differences suivantes. Premierement au niveau 
de la comprehension des systemes, Ton auraun systeme porteur et un systeme 
moteur. Deuxiemement, au niveau de la conception des elements, l'engrenage de 
pale du systeme moteur, sera maintenant nomme engrenage de suppekde 
motncite Quant a l'engrenage d'axe central, il sera nomme engrenage d'mduction 
de motrunte. L'une des structures sera montante, P ortant t 1'autre pouf ainsi dire 
aescendante, motrice. 
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Voici ce qu il y a de different dans cette structure Motrice. Premierement, lors de 
I explosion, cette structure portante n'a aucune incidence de cognement vertical 
Deuxiemement, lors de la descente Tangle de couple sur l'engrenage ^induction, 
est contraire a celui sur l'excentrique. Troisiemement, ce couple est constitue a la 
fois de la rotation onentationelle et de la rotation positionnelle de la machine. Que 
1 on ap pui en eflet sur la partie posterieure ou anterieure de la pale, 1' on aura un 
effet rotatif positife et ces effet s'additionneront plut6t que de se nier. 

Dans la methode par semi transmission, ces deux mecaniques sont realisees en une 
i <f 1 J ai i? ra8e es ^ d * s lors dynamique. Comme la partie avant prend appui sta- 
te centre de 1 excentnque pour avoir une rotation orientationnelle, cet effet rotatif 
indesirable est annule automatiquement. Quant a lapoussee anterieure, elle peut 
maintenant etre saisie par la pale. Les deux poussees convergent dans Pirn ou 
1 autre des trois axes. L'axe moteur peut done etre celui de l'engrenage de support 
dynamique ou encore celui de l'axe de l'engrenage pivot, qui sera a la fois celui de 
I encrage de la machine. 

Quant a la methode de semi-transmission accelero-decelerative, elle a ete creee 
aussi pour dynamiser l'engrenage de support, permettant ainsi de realiser la 
machine avec des cylindres optimaux. L'on verra plus loin l'importance de cette 
methode, au point de vue de la poussee. 

L'on voit done que la composition en double portance de la machine realise des 
fonctions similaires a ceUe realis6es par semi transmission. En celle-ci cependant 
1 on deux structures, l'une Portante et I'autre Motrice, le systeme s'amorcant de 
1 engrenage de support, un encrage fixe, vers le haut, et redescendant vers la sortie. 

Dans la methode par semi transmission, les deux systemes sont raccordes et 
confondus, et 1 encrage est dynamique : e'est l'engrenage pivot d'inversion et son 
axe. L on verra plus lorn dans le present expose, que les deux formules 
d apphquent aussi non seulement a la methode par mono induction, mais a toutes 
les methodes. En effet, l'on pourra realiser la methode par engrenage intermedial, 
par semi transmission ou par bi induction montante, descendante. La meme 
versatihte sera realisable dans la methode a poly induction, qui pourra etre realise 
de fe 5 on semi transmittive ou en bi induction montante, descendante Nous 
rel<§guons les commenteires relatife a ces generalisations, preferant constituer un 
lexique des methodes de poussees le plus concis qui soit 
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Par poly induction 

Une autre maniere de contrer les defauts inherents a la poussee a 6t6 la methode de 
poly induction en double partie propose par inventeur, dans son brevet relatif a ce 
sujet. (Fig. 11.2) 

Pour comprendre cette methode, il s'agit de constater que la course d'un point situ6 
sur la ligne des pointes d'une pale post rotative suit une trajectoire similaire a celle 
du cylindre. Inversement, un point situe dans le milieu de l'un des cotes 
suit une trajectoire similaire, mais cette fois-ci en sens contraire de la premiere. 
L'on doit ensuite constater, ce qui est assez etonnant, qu'un depit des accelerations 
et decelerations fort differentes de vitesses des deux points, ceux-ci demeurent 
toujours en totale Sgalite de distance, ce qui permettra le raccord d'une piece fixe. 
En effet, il s'agira done de realiser deux montages planetaires, en ayant soin de 
situer la course de chacun d'eux en sens contraire de l'autre, pour par la suite, 
rattacher la pale, par deux points opposees, qui pourraient etre en differents 
endroits de la pale, par exemple obliques, perpendiculaires a obliques. (Fig. 11.1) 

L'effet sur la poussee d'un tel montage est tres positif, puisque pennet de 
desequilibrer fevorablement la deconstruction de la pale. C'est en effet ce 
desequilibrage, qui contrairement aux machines a pistons, est necessaire dans les 
machines rotatives. Ici, en cours de descente, non seulement l'on recule le point de 
balancoire vers l'arriere, diminuant pour autant l'effet arriere, mais aussi l'on 
augmente l'effet avant, ce qui rend la contre poussee arriere negligeable. 

Si l'on produh, comme prec^demment, une figuration a I'aide d'une planche, l'on 
devra cette foi-ci realiser 1' image de celle-ci par deux niveaux de points d'appuis, 
dont l'un, le niveau superieur, sera dynamique. Sous l'effet de la flexion des 
points d'appuis supeiieurs, la planche superieure se d6placera lateralement et 
forcera la rotation de la planche inferieure. Une rotation orientationnelle de la pale 
viendra done s'ajouter a la rotation positionelle. 

L'on passera done d'une machine de type Compressive a une machine de type 
Moteur. 

Methode par armement centred a contrario 

Dans les deux figures numero 82 et 83 de la premiere partie des presentes, nous 
montrons la possibility d'attribuer des dynamiques a des parties fixes, et nous 
imageons le mouvement en Clokwise de la pale , rotationnel, rectiligne , ou poly 
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inductif. Dans les deux cas, le cylindre est en mouvement a contrario des parties 
mecaniques. Ceci ne peut etre realis6, de fecon directe, que par un armement 
central a contrano. Pour realiser ce type de mouvement, il feut proceoer a une 
reattxibution et une redistribution des parties dynamiques et mecamques de la 
machine. L'on vena, a la prochaine section, qu'un eventail assez vaste de 
reattributions et de redistributions sont possibles. Pour Ie moment, cependant, nous 
nous conterons des plus symboliques, permettant de montrer significativement la 
realisation de la machine sous sa forme Moteur. (Fig. 1 1.5 et 1 1 .6 ) Comme on le 
montrera abondamment aux presentes, les mouvements a contrario , soit des 
cylmdres et pales, soit de leur vilebrequins respectife, ont reellement un effet 
Moteur. La prochaine partie sera done un developpement et une generalisation de 
ces deux figures, du point de vue de la poussee. 

Si Ton se sert, encore une fois de l'image de la planche disposee sur une axe pivot 

1 on pourra dire que dans ce cas, il se passe comme si Ton avait, durant la descente 

deux planches et que les parties de la poussee se realise* comme s'il s'agissait ' 

d un double appuis, sur deux extremites de planches differentes. 

Une rotation orientationnelle de la pale viendra done s'aiouter a la rotation 

positionelle. 



Resume 



II nous a semble pertinent, avant de passer a la prochaine section, de realiser un 
resume des dermers propos. L'argument central de ceux-ci est a l'effet que pour 
reahser une machine que l'on puisse categoriser de Motrice, il feut reunir, tel que 
cela est felt dans le moteur a piston, les principaux elements suivants : 

a) une partie compressive, comprenant cylindre et piston 

b) une articulation motrice, avec deux articulations rotatives (le vHebreauin^ 

c) une piece de transmission, (la bielle) 

d) un point d'encrage, dynamique et decentre, (l'appui dupiston sur le 
cylindre) 

Pour un total de trois pieces motrices, un point d'enrage, done quatre elements 
constitutxis 
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Les machines rotatives de premier niveau sont apparaes, du point de vue de leur 
poussSe, d&aillantes. Ceci est appuyS par constitution de lews Elements trop 
minimale, rSalisSe de la &9on suivante : 

a) une partie compressive, comprenant cylindre et pale 

b) Pexcentrique, avec deux articulations rotatives 

c) un point d'ancrage fixe et centre (le couplage des engrenages de support 
et d' induction) 

Soit une ensemble de deux pieces motrices et d'un point d'articulation, pour un 
total de trois elements constitutes seulement Cette constitution trop elementaire 
(V elements ne rend done possible la realisation de la machine aue sous sa forme 
Compressive. 

Toutes des dispositions presentees par nous-mime rialisent une 
machine constitute d'au moins quatre elements. H y a to uj ours 
minimalement Pun des elements de base de la machine de type 
compressive qui est subdivise et double. 

Dans la methode par polycamation, Ton a une partie de compression, et une partie 
mecanique sous la forme de Pexcentrique. Par aiileurs, Ton doit interpreter 
Pencrage dynamique comme deux points d' articulations, ceux-ci 6tant diff&rents en 
haut de la montee et en cours de descente, pour un total done de quatre elements 
constitutifs. 

Dans la methode par etagement deductions, Ton a deux vilebrequins ou 
excentriques etages, une partie compressive, deux armements, pour un total de cinq 
elements constitutifs. 

Dans la methode par engrenage cerceau, Ton a deux parties motrices, soit la partie 
compressive et Pexcentrique. Comme dans la methode par engrenages polycamgs, 
Pon a un encrage dynamique, dans le sens oil les rapports d'encrage varient du haut 
de la montee par rapport a la descente, pour un total de quatre elements constitutifs. 

Dans la methode par semi transmission, Pon a deux parties motrices, soit la pale, 
Pexcentrique. Quant h Pengrenage dynamique, il doit lui de m§me etre consid&e 
comme un double encrage, pour un total de quatre elements constitutes. 
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Ce bref resume nous permet d'etablir, empiriquement, qu'a chaque fois que Ton 
entend donner a la machine une capacity Motrice, il faut pouvoir tirer parti de la 
retrorotation de la pale. Pour realiser cela , il faut necessairement par consequent 
ajouter im element moteur. Enonce d'une autre maniere, il faut 6tre capable de 
realiser un ajout de poussee laterale, done orientationnelle, a la poussee 
positionnelle de la pale sur le vilebrequin ou Fexcentrique. 

Les prochaines parties de r expose permettront de comprendre les raisons 
rationnelles de ces felts empiriques. 

Pour ie moment, il est cependant d'etablir que les types d'encrages peuvent varies 
En effet, alors que le type d'encrage conventionnel est simple, centre et fixe, les 
encrages proposes sont dedoubles (par engrenage cerceau), superposes (par 
inductions superposees), dedoubtees et superposees a la fois, (par poly induction) 
dynamiques geomdtriquement (par engrenage polycames) , dynamiques ( par semi 
transmission) ( Fig. 11.5) 



Les nouvelles solutions proposees awe presentes 

De nouvelles conceptions de F observation des machines permettront de mod^liser 
rationellement F ensemble des constatations empiriques pr6c6dentes. Partant de 
cette nouvelle logique des machines, Ton pourra d'une part discerner objectivement 
les differences entre machines Compressives et machines Motrices, et d' autre part 
etendre et generaliser les mdthodes d6ja 6noncees. 

Les nouvelles conceptions presentees aux presentes seront : les m£thodes 
d'observations : 

A) par observateur fixe ext&rieur 

B) par observateur int&rieur 

C) par F observation absolue 

D) par Fobservation absolue/empirique 

Ces d'observations montrerons les modelisations les plus pertinentes permettant de 
realiser le machines motrices rotatives dans leur type CompressiJ; Neutre, Moteur. 
Ces modelisations montreront par consequent, cette fois-ci rationnellemenU les 
machines rotatives en tant que Moteur. 
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De ces nouveaux types <P observation, Ton montrera ensuite la pertinence 
de nouvelles solutions, et generalisations des machines, cette fois-ci issues d'une 
correcte interpretation du mouvement Moteur dans les machines , permettant une 
totale acceptation de la pouss£e des gaz , transformee tout autant 
orientationellement que positionellement . Les solutions et generalisations 
proposees aux presentes seront : 

Les methodes : 

A) Par dynamique Clokwise, simple, generalise et restandardisee 

B) Par Dual induction, interne, externe, 

C) Par dynamique semi-transmittive, generalisation 

D) Par opposition de structure, 

E) Par polymaneton ( bipiston lateral) par poly vilebrequin. 



Grilles d y observation des machines relatives : 

Observation exterieure, Observation interieure, Observation par vitesse constante 
et Observation synthitico-empirique 



L'on peut distinguer cinq grands types de geometrie de formation des figures post 
et retro rotatives generates et primaires 9 que Ton peut repertorier de la fa?on 
suivante : 

A) Par Pobservateur exterieur : observation exterieure 

B) Par Pobservateur int6rieur : observation interieure 

C) Par observateur virtuel positionne sur un mouvement 
circulaire absolu : observation absolue 

D) Par Pexcentrique planetaire 

E) Par observateur absolu subtilis£e empiriquement : observation 
synthetique 

Dans la pratique, la methode par mono induction post rotative correspond done a la 
premiere classe, puisqu'elle est r6alis6e a partir de Pobservation exterieure. 
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Toutes les methodes subsequentes, par engrenage a cerceau, intermediaires, talon 
etc, sont issues du type d'observation par Pinterieur et appartiennent par 
consequent a la seconde classe de methodes. 

Troisiemement, la methode par poly induction est issue de P observation par 
Pabsolu et appartient a la troisieme classe, 

Quatriemement, la methode d' observation par excentrique plan6taire permet la 
realisation de la machine en dynamique Clokwise. 

Finalement, la methode par observation synthetique est un raffinement de la 
methode d' observation par Pabsolu, relativisee par les necessity de constat de taux 
de compression. (Fig, 12.2) 



Explications 

Dynamiques et methodes de support issues de Vobservation 

Comme nous Pavons precedemment mentionne, les machines rotatives, comme les 
moteurs a pistons, sont nees de Pusage et de P experience. Si Pon prend un 
engrenage externe, le plus gros possible pouvant tourner dans un second engrenage, 
Pon s'apercevra que ceux-ci n'ont plus qu'une dent de difference. Ce sont de ces 
rapports limites des engrenages entre eux que sont n£s les regies de cotes des pales 
et cylindres des machines rotatives. Cette comprehension permet au surplus de 
comprendre pourquoi les pionniers de ces machines ont eu tendance a armer celles- 
ci directement de pale k cylindre. 

Cependant, la pratique, corroborant la theorie, a aussi determine que de realiser les 
machines de telle maniere provoquait une usure prematuree des segments, et 
nombre d'autres probfemes. Par consequent, Pon a tente, comme on Pa dit, de 
rendre le mouvement de la pale independant du cylindre. 

Pour ce feire, Pon a trfcs certainement du observer le comportement des pieces entre 
elles, comportement qui subsequemment aura pennis de creer les mecaniques 
appropriees. Jnverseme nt d'apres les mecaniques creees. Von peutsupvoser le 
point de vue theoriaue et anahtiq ue qui aura ete a la source de Vinvention de telle 
ou telle mecanique. 
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Selon les mecaniques de premier degre Tart anterieur, de meme que toutes celles 
que nous avons presentees, nous pensons que Ton peut classer cinq grands types 
d' observation du comportement des parties d'une machine motrice, et que nous 
avons nommee precedemment 

Observation par Vexterieur 

En effet, un premier type d' observation revele que si Ton observe le mouvement de 
la pale d'une machine post rotative par rapport a celui du vilebrequin, du point de 
vue d'un observateur exterieur, Ton constate que celle=ci a une rotation, pour une 
machine post rotative, dans le meme sens que celle du vilebrequin mals cependant 
plus lente que celui-cL En effet, dans cette dynamique, un excentrique central 
soutient la pale et cet excentrique doit gtre plus rapide que sa pale, lorsque la 
machine est de type post rotative. (Fig. 12. 1) 

La logique de la creation d'une mecanique approprtee a 1' observation sera a P effet 
done de realiser la machine avec un mouvement d' excentrique plus rapide que la 
pale. L'excentrique doit en effet soulever chacun des cotes de la pale, et cela en 
allant toujours rejoindre le suivant. L'excentrique est done toujours en rattrappage 
de la partie suivante de la pale. En fait, par exemple dans le moteur rotatif 
standard, l'excentrique doit effectuer un demi tour par quart de tour de pale, ce qui 
lui permet de soulever la prochaine face de la pale. 

Inversement, Ton peut aussi interpreter cette observation mecaniquement en 
produisant une pale se depla?ant plus lentement que P excentrique. 

En effet, definir que V excentrique voyage plus rapidement que la pale, revient a 
dire que la pale doit voyager plus lentement que celui-cL C'est Ik le raisonnement 
qui est la cause de cette mecanique par mono induction post rotative, en laquelle 
l'on doit done monter sur la pale un engrenage de gouverne r&ducteur de type 
interne. (Fig. 12.1 a) En effet, Pon se rappellera que dans cette mecanique, la pale 
est montee sur P excentrique est aussi munie d'un engrenage de type interne et que 
cet engrenage est couple k un engrenage de support de type externe fixe rigidement 
dans le cote de la machine. L' action du vilebrequin coupl6e au ralentissement 
mecanique produit par P engrenage, actionne la pale dans la bonne figuration, mais 
cela, avec les defauts que Pon a pu constater precedemment 
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Dynamique par observateur interieur 

L'on peut speculer qu'un ensemble d'autres techniques de support sont issues de ce 
que Ton pourrait la methode d' observation par 1' interieur. 

Dans ce type d' observation, Ton suppose dans une immense machine, un 
observateur pouvant etre positionne de facon immobile sur le maneton de 
l'excentrique. Cette observation revelerait que la pale agit a la fois non seulement 
plus lentement, mais au surplus r&trorotativement par rapport a son excentrique. En 
effet, l'on constate par cette observation, que la pale est toujours rotationnellement 
retrorotative par rapport au maneton du vilebrequin. Cependant son orientation 
n'est pas analysee de l'exterieur mais plutdt d'un point situ£ soit sur la pale elle- 
meme, ou soit sur le vilebrequin. 

L'on force done l'articulation orientationnelle du piston, non plus cette fois-ci par 
une mecanique la rattachant directement au corps de la machine, mais plutdt par 
une mecanique la rattachant a un moyen de controle situe sur le vilebrequin. 
A litre d'exemple, dans la mecanique dite par engrenage intermediaire, le piston 
sera guid£ par le recours d'un engrenage lui tant fixe, cet engrenage etant couple a 
un engrenage plan&aire monte sur le manchon du vilebrequin, et cela avec toutes 
les lacunes relatives a la poussee que nous avons precedemment mises en lumiere. 

L'on produira done un ensemble de m^thodes produisant la retrorotation de la pale 
en cours de rotation du vilebrequin. Ces methodes sont par engrenage 
intermediaire, par engrenage talon, par engrenage cerceau et ainsi de suite. 
En effet, cette deuxieme methode d'observation generera l'ensemble des methodes 
de supports suivantes a la m&hode par mono induction, a l'exception de la methode 
par poly induction (Fig. 12. 1 b). L'on a pu, plus specifiquement pour la methode 
par engrenage intermediaire, constater les difncultes motrices. 

Observation par observateur se deplagant circulairement : observation absolue 

La troisieme classe comprend tres specifiquement la methode dite par poly 
induction. Cette methode est aussi issue de Vobservation de I'exterieure ideale, 
construite. L'on verra que cette observation est plus precise. 
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Cette methode est issue d'une observation virtuelle. S'en effet, pendant le tournage 
d'une mega machine de type post rotative, Ton suppose un observateur poste sur 
une piece en rotation defagon invariable et a hauteur des extremites de la pale. 
Celui-ci verrait que les pointes de la pale executent strictement des mouvements 
circidaires. II yerrait tres clairement que le mouvement, en apparence oscillatoire 
de l'exterieur 9 est, si lui-mSme a les deux pieds sur une piSce ayant une course 
circulaire, la realisation de parfoites rotations. De plus, il constaterait que ces 
rotation sont, s'il s'agit d'une machine postrotative: 

a) dans le meme sens que sa propre rotation 

b) a une vitesse plus rapide que la sienne 

c) que le nombre de revolutions circulaires des pointes des pales peut 
etre mis en relation avec sa propre rotation 

Cette derniere observation est done plus rigoureuse, et ne precise pas seulement si 
la pale va plus lentement ou plus rapidement que son vilebrequin, mais bien quelle 
est sa course specifique comparative par rapport a celui-ci, et cela, au surplus selon 
le point Pendroit specifique des pales analyse. 

En effet, comme nous Pavons dej& mentionne, ce m§me observateur, s'il etait situe 
au niveau des cote verrait aussi ces cercles, mais la forme resultant serait en sens 
contraire de la premiere, ou de fe$on oblique a celle-ci (Fig. 12.1 c ) 

Deux planetaires disposes de telle maniere de r^aliser leurs courses en sens post 
actif seront done disposes sur les manetons opposes d'un vilebrequin central, et 
soutiendront la pale. Plusieurs differences notables interviendront des lors et nous 
ne rappellerons que les principales qui sont : 

- Ton produira de cette maniere un auto blocage naturel de la 
partie arriere de la pale, ce blocage annulant les r6tro actions 
indesirables de la premiere maniere 

- Yon aura une post action puissante de la partie avant de la pale 
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Pour n'en demeurer qu'aux considerations g6ometoco dynamiques, notons les deux 
el&nents majeurs suivants : 

a) Ton obtient une vitesse de vilebrequin relativement egale a celle 
de la pale, ce qui est impossible dans les premieres manieres 
mgthodes 

b) l'on obtiendra, considere de Vobservation a partir du vilebrequin, 
un mouvement de pale en double planetaire, applicable a toute 
machine rotative, reu*o ou post rotative, quelque soit le nombre de 
cotes que celle-ci soit composee, original et unique a cette 
methode. 

c) L'on realisera une force orientationelle rotationelle de la pale, 
celle-ci etant mSme superieure a la force rotationelle positionelle. 

d) Ces deux forces seront centralisees dans la mSme piece, le 
vilebrequin mattre. 



La machine sera done de type Motrice. 

Si l'on s'en tient qu'a la seule vision de l'observateur, il feut ajouter que ce 
mouvement circulate de la pale n'est pas un mouvement rotationnel. Au contraire, 
celui-ci est circulaire dans son positionnement, mais sans aucun changement au 
point de vu positionnel. 

C'est pourquoi nous nommons plus specifiquement ce mouvement, mouvement 
Clok wisei Comme le mouvement des aiguilles d'une horloge, le mouvement est 
circulaire, sans pour autant que I 'angulation des chiffres ne soit changee. II s 'agit 
done d'un mouvement planetaire dont Vaspect orientationnel demeure inchange, 
invariable pendant la rotation positionnelle, et ce, observe par un observateur 
exterieur. L'on notera que l'on a expose ce mouvement aux figures 82 et 83 de la 
premiere partie du present expose. (Fig. 1 1.5 et 1 1.6 ) 



Lacunes des conceptions des planetaires des machines 

A la lumiere de ces difiGsrentes observations et des differentes mecaniques 
auxquelles elles ont donne naissance, l'on peut confirmer que les types 
d'observations plus haut repertoriees donnent lieu a deux classes de machines : 
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1) Dans les premieres, les excentriques sont disposes au centre et ont un 
mouvement rapide, alors que la pale a un mouvement retrorotatiflent. 

2) Dans les secondes, les excentriques sont disposes en peripheric et ont un 
mouvement rapide, post rotatif, et la pale leur est couplee. Par ailleurs, ces 
excentriques sont couples a un vilebrequin-maitre, dont le mouvement est 
plus lent, relativement equivalent a celui du systeme et de la pale. 

II sera maintenant plus facile de comprendre cette section, que Ton commentera 
done plus abondamment ici. 

Les preeddentes observations montrent avec clarte que la conception des machines 
rotatives, issue de P experience a compris le mouvement de la pale comme etent 
celui d'un planeteire lent et plus volumineux , tournant sur un mouvement 
circulaire rapide et plus petit . 

A titre d'exemple, Part anterieur considers que le mouvement de la pale 
triangulaire des machines post rotatives en double arc, est de deux fois plus 
volumineux et lent que celui de l'excentrique central.(Fig. 13.1 a et 13.3 ) 

Par ailleurs , la methode par poly induction montre au contraire que le mouvement 
des pointes de pales est celui d'unplanetaire deux fois plus petit et deux fois plus 
rapide que son vilebrequin maltre. (Fig. 13.1 b et 13.4 ) 

C'est dire que quelqu'un qui coure a cinq milles a Pheure sur un train qui voyage a 
cent milles a Pheure, va finalement a la mSme vitesse que celui qui ne fait que 
marcher, a deux milles a Pheure, le train se deplacant cette fois-ci a cent trois 
milles a Pheure. 

En effet, si Pon suit attentivement la trajectoire d'unplanetaire de double grosseur 
et demi de la vitesse de son excentrique mattre, et qu'on la compare a la trajectoire 
d'un planetaire, de la demi de la grosseur et du double de la vitesse du vilebrequin 
maitre, Pon aboutit a une figure de course similaire. 

Maintenant, si Pon materialise ces courses dans des realisations specifiques de 
machines rotatives, Pon obtient par exemple les deux machines comparatives, par 
engrenage intermediaire, et par poly induction. 

Dans la premiere, P excentrique maltre, plus petit et rapide est au centre de la 
machine, et le planetaire, realise sous la forme de la pale elle-meme, est lent, large, 
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et en peripheric La machine ne rcquiert done que peut d'effet pour assumer une 
fonction compressive. Mais inversement, lorsque l'action vient du planetaire, de la 
pale done, elle suractive l'excentrique central et auntres mauvais rendement On la 
dira machine de 1ype Compressive. 

Inversement, dans la machine a poly induction, les excentriques peripheriques 
planetaires sont rapides, et le vilebrequin central lent. Le resultat est une machine a 
proeminence motrice, dont en revanche Paction compressive est plus ardue 
On la dira Motrice. 

Ces deux methodes de support des pieces, issues de deux conceptions 
d'observation totalement differentes, sont done totalement differentes. 

Mais nous pensons qu'il feille aller plus loin dans nos affirmations. Nous voulons 
en efifet bien preciser que si Ton entend realiser les machines sous leur forme 
Moteur, non seulement la methode d'observation la plus precise et rationnelle est 
celledel'obsei^teurabsoluetceUesquiendecoulent. Les methodes de 
guidages de premier degre, issues de l'observation par l'exterieur et par l'interieur 
sont en effet invahdes, puisqu'elles ne permettent que de realiser des mecaniques 
de type Compressives. 

Si tel est lecas,L 'on doit se tendre compte que la meilleure fagon de realiser la 
machine est par planetaires rapides et que , ce que Von a longtemps pris pour 
l'excentrique central, l'excentrique maitre, est en fait un excentrique 
peripherique auquel Von a reattribui cette position, alors que simultan&ment Von 
octroi la position de vilebrequin a la pale eUe-meme, exactement comma lorsque 
I on octroi au cylindre rotor des machines a cylindre rotor le role de vilebrequin 
ou d'axe central 

D'ailleurs, les resultats sont on ne peut plus comparables. (Fig. 13.2) En effet, 
lorsque que l'on reattribue les pieces d'un moteur standard dans une dynamique de 
moteur a cylindre rotor, l'on force le cylindre rotor a remplir le rdle de viiebrequin. 
Des tors, la force n'est plus que differentielle entre ces parties et n'a que peu 
d'armement. Aussi 6tonnant que cela puisse paraltre, il apparait que les attributions 
dynamo mecaniques dans les methodes de soutient anterieur, ont fonctionne sans 
s en rendre compte, a partir de cette moderation, beaucoup mieux adaptoe a la 
realisation de compresseurs. 

L'on se doit done de deouire que si l'on entend realiser les machines rotatives dans 
leur forme compressive, les methodes issues de l'observation interieure ou 
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ext6rieure permettront de realiser des mecaniques plus puissantes, vers le haut, en 
disposant l'excentrique rapide au centre et en disposant l'excentrique lent, sous la 
forme de la pale en peripheric 

Sicependant, Von entend lesproduire sous forme Moteur, cette disposition des 
pieces est alors, a mois de correction d'encrage telles que deja enoncees, 
totalement erronie et lacunaire. 

II se passe en effet comme si dans le domaine des moteurs a pistons, les 
generations anterieures avaient trouve en premier le moteur a cylindre rotor, peu 
performant, pour ensuite en trouver la configuration la meilleure, le moteur ' 
standard a cylindres fixes. Dans le cas des machines relatives, les deux 
mecomprehensions de base issues des observations feutives de bases, ont enfouies 
profondement dans les conceptions sont ici mises au rancart Premierement, il est 
clair que le mouvement maitre ne pent etre place au (less us du mouvement 
plan&taire, mime si giomitriquement, cela donne exactement le meme risultat. 
Mecaniquement le resultat est motorifiquement des plus inapproprtes. (Fig. 13.3) 

Autres methodes de guidage realise' es & partir de ('observation absolue. 

Generalisation de la methode par poly induction 



Comme on Pa vu a la premiere partie de la presente, nous presentons deux 
solutions techniques en lesquelles le mouvement Clokwise de la pale de la pale est 
realise. Par ailleurs, nous realisons aussi une machine dont le mouvement du 
cylindre est a contrario du celui du vilebrequin principaL Nous reproduisons ici ces 
figures (Fig. 11.5 et 11.6) 

La prochaine section synthetisera ces figures a partir de la methode d'observation 
par l'absolu, et les r^alisera dans leur forme la plus elementaire. 



Methode par cylindre rotationnel /pale en Clokwise 

Comme nous l'avons montre a maintes reprises dans nos travaux anterieurs, la 
lac une majeure etfondamentale dans la comprehension des machines rotatives 
dans Vart anterieur est d'une certaine maniere d 'avoir realise les machines 
rotatives avec les parlies rapides a Vintirieur, sur lesquelles Von a ajoute une 
partie ritro rotative lente,en peripheric soit la pale. De plus, une autre lacune de 
ces machines aura eU de realiser ceUes-ci avec un encrage simple, fixe, et centre. 
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IS e^Snt° deS d6 sou ? ient ont * corriger cette lacune, et a minimiser les 
defeuts entraines par celle-ci , dont les deux principaux etaient ,a la fois nour lef 
machines post rotatives et tetrorotatives , P 

a) la^tesse insuffisantede la pale par rapport a son excentrique 

} 1ST m Tl de la P oussee sur la pale, qui sous certaines rnanieres de 
gmdage produit un effet moteur sur un cole et un effet retromoteur sur 
1 autre, alors que par d'autres, les effets moteurs et retro moteurs se 
produisent sur les cotes contraires de la pale. 

SSrl a ^ C6S ddfl T l T* ,unanuW » la methode de polycamation 
accelerant alternativement la pale par rapport a son vilebrequin, et par I methode 

S^" 5 *?^ qUi , a * k /° is ^ vitesse "JatlvtSS eg^du 
vilebrequin et de la pale, et de plus, un travail poshif de la pale sZ-toute sa 
surface, sans action contre-motrice. * a 

C'est pourquoi la procnaine reattribution prend pour point de depart la methode 
d'observation par l'absolu, en laquelle le mouvement de la paireTciol^rest 

£2 ^ Pr °, duire * ' 66Ue > ~ dans liSST 

plutot citees. (Fig. !4) De plus, dans la pr&ente solution technique, nous 
montrerons comment en generalise! le soutien. 

Dans la presente methode done, nous isolerons le mouvement que l'on dira en 
dynamique Clokwise, constate virtuellement dans la methode d'obse^SiTar 
1 absoh^ et comme nous le disions, pr&ente aux figure 82,93 de la p^nSe pak 
deto p^sente. Pom -le realiser concretement, deux axes seront o^pSrSSent 

mr/frnT 6 ' E?- 6 ^ SUr 11,16 11161116 dans le flanc d^une rZhLT 

(Fig. 15 1) Un troisieme axe sera dispose rotativement et parallelement 4ce^i 

DeTlv ^ qUC ^ d ' aUtl6S m ° ntages > «* axe pourra cependant eS fee 
Deux excentnques seront dont monies de facon rotative les deux^S «*rfeL 
L on munira ces excentriques de moyens de gouverne tels dJ^^T^Tvan 
nommemengrenages deduction. L'on unira ces engremgSennf euxSun 
moyen, tel une cbaine, un engrenage cerceau coupleTle^ exteriT^ul 
engrenage externe, les couplant par Pinterieur, et ce de telle maniere one cTs 
excentnques soient paralleles et tournent dans le meme senl^na^oX un 
engrenage de couplage de type externe, monte fixement sur 1»« »SS£SSS«1 
I SSe^^^f, excentnques. L'on eSS^ 
le centre de la pale, de telle maniere de laisser passe l'axe central pendant le 
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parcours du deplacement positionnel du centre de la pale ainsi montee. Le 
mouvement de la pale sera done circulaire, mais son orientation demeurera 
inchangee, tout au long de sa course positionnelle circulaire, ce systeme etant 
observe de l'exterieur. La pale decrira alors un mouvement specifique que nous 
nommons mouvement Clokwise, ce mouvement rappelant le mouvement d'une 
raontre en lequel, en depit du tournage des aiguilles, les chiffres demeurent toujours 
orientationnellement stables. 

Toujours en conservant entete la moderation par l'absolue, Ton peut dire que le 
mouvement de la pale, est identique a celui d'une methode de support par poly 
induction auquel l'on aurait retranche le vilebrequin maftre. L'on a done retire du 
systeme sa course positionnelle, pour ne conserver que sa course orientationnelle. 
Le mouvement du vilebrequin-maitre a done ete totalement soustrait, dans la 
premiere partie de cette redynamisation. 



L'on doit done effectuer une compensation ^attributive. La machine sera des lors 
construite de telle maniere que ce mouvement retranche au vilebrequin soit 
maintenant attribue et realise , en sens contraire, par le cylindre . Cette partie, 
prealablement fixe, sera done non seulement rotationnelle, mais aussi, ce qui est 
des plus important, de surcroit a contrario. Dans la pratique, ce cylindre pourra en 
effet etre fixement rattache a l'engrenage retrorotatif unissant les engrenages 
d'excentrique, et par consequent activS par ce lui-ci. (Fig. 15.2. 1) 

Un meme engrenage servira done d'encrage aux deux parties et au mouvement a 
contrario. De plus la partie compressive sera dans cette maniere de faire, divisee 
entre des elements tous deux dynamiques, la pale et le cylindre. L'on aura done un 
total de cinq elements constitutife, ce qui assurera a la machine sa puissance et sa 
nature Motrice. 



La poussee sur la pale est done totale, exactement comme dans 

un moteur a pistons. 

Cette redynamisation est des plus fondamentale, puisqu'ette ne comporte plus 
aucundes defauts des machines motrices rotatives conventionnelles, et puisque au 
contraire l'on y rencontre le qualites impressionnantes suivantes: 
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a) la poussee s'etablit, comme dans un moteur a piston, defagon egale sur 
toute la parte du la pale lors de Pexplosion et de la descente 

b) I 'angle depression sur la pale est toujours perpendiculaire a celle-ci, par 
consequent, beaucoup plus important que dans un moteur rotatif standard. 
De plus, toujours au point de vue de l'angulation du couple, si Ton tient 
compte de la desangulation de la bielle a son piston, le couple de ce piston 
Clokwise est aussi favorable, somme toute, que celui d'un piston dans un 
moteur a piston 

c) le deplacement lateral de la pale, desaxera positivement la pression 
reu-orotative du cylindre, et servira de butoir k sa rotation, les forces de 
celles-ci s 'qjoutant a celles de la pale par le couplage des engtenages. 

d) Encore mieux realise que dans le moteur a cylindre rotor, aucune 
acceleration et deceleration des pieces ne se retrouve, chacune des parties 
tournant strictement rotativement 

e) Les parties agissent a contrario, ce qui augmente Veffet moteur de la 
machine. 

f) Les encrages de la machine sont bien effectife et reels, puisqu'il s'agit des 
deux axes fixes de support des engrenages et excentriques deduction, et au 
surplus de Pengrenage de cylindre, qui doit etre considere comme un 
armature double , entre les excentriques de la pale et le cylindre lui-meme. 

La machine, en depit de son extreme simplicity comprend le stricte necessaire des 
elements moteurs requis, soit : 

1) unepale 

2) deux centres de rotation superieurs, par chaque excentricite 

3) un centre de rotation maitre, celui du cylindre vilebrequin 

4) un armement double, constitue des axes de support des excentriques 
et de Pengrenage de cylindre, qui est a la fbis engrenage d'encrage 
simultane de celui-ci et des engrenages d'excentrique. 

5 ) un cylindre rotationnel , couple a V engrenage d'encrage. 

Plusieurs sorties motrices sont possibles. La plus evidente est l'axe de Pengrenage 
de cylindre. Mais on peut utiliser aussi une differentiation entre structure portante 
et structure motrice. 

Ce cas de figure realise done a noire avis, a tons points de vue, Vessence mime 
d'une machine hybride entre une machine rotative et une machine a pistons en 
laquette Von retrouve des qualites superieurs inedite. (Fig. 15.3 et 16.1) Le * 
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mouvement maitre ne peut done qu'&re sous le mouvement planetaire, et e'est ce 
que nous montrons a travers la methode de poly induction. Par ailleurs, ce qui est 
montr£ par la redynanrisation effectuee dans les lignes precedentes, e'est que le 
mouvement maitre, s'il est attribuS au cylindre et retranche au vilebrequin, peut 
demeure sous le mouvement des planetaires, ici fixes. II peut done, a la limite ltd 
Stre juxtapose ce qui d'une certaine maniere est ce qui se passe ici. La survitesse 
des planetaires post actif a leur vilebrequin dans la methode de poly induction est 
compensee ici par la retrovitesse du cylindre. 

Or, analyse de cette maniere, la figure de dynamique par Clokwise est des plus 
interessante, puisque aucun effort rotationnel orientationnel, sur elle-meme, n'est 
demande a la pale, ce qui respecte la direction amorphique de la poussee explosive. 
La poussee est totalement vers le bas, e'est-a-dire vers les vilebrequins. A ce stade, 
Tangle d'attaque est deja meilleur, puisque apres un quart de tour du vilebrequin, 
dans une machine de dynamique conventionnelle, Tangle d'attaque est de cent 
vingtdegres. 

Mais il y a plus, toute la resistance du manque de couple sur la pale est transferee 
au cylindre. Et ceci est des plus important En efifet, puisque Ton corrige encore la 
une lacune fondamentale des machines rotatives. En effet, la aussi comme nous 
Tavons monte a maintes reprises, Ton reussit mal dans les machines standard a 
bien dif&rencier les poussees sur la pale de telle maniere d'en tirer tous les effete 
de tournage possibles, principalement rotetionalo-lateral. C'est d'ailleurs a cette fin 
que nous avons cre6 notre methode a poly induction, qui stoppait la puissance sur 
une partie de la pale et la generait sur Tautre en tournage. La meme chose , toute a 
feit interessante et pertinente se produit ici, mais cette fois-ci defagon complete, 
puisque meme si la totalite de la pale est exposee, la surfece du cylindre exposee 
est d^centree par rapport a son centre, et accepte un pouss6e rotative , parfeitement 
rotative. MSme si Texplosion demeure amorphe, dans son sens, sur le cylindre , la 
poussee en sens inverse , de Tinterieur vers l,exterieur, se traduit en une poussee en 
sens inverse, a contrario de celle de la pale, et ce par le biais de Lencrage commun 
qu,est Tengrenage de cylindre. Cette force realise P equivalent de la force laterale 
de la bielle, dans le moteur a pistons. Considerant qu'une meme pale remplace 
plusieurs pistons, si chaque explosion en est equivalente , Ton peut dire que Von a 
done la un moteur superpuissant, puisque les engrenages gouvernant la 
retrorotation du cylindre sont couples directement ou indirectement a ceux des 
vilebrequins. 

Si Ton considere de plus la poussee, non seulement antirotative, mais deplus 
decentree sur le cylindre, Ton avoisine meme les machines retrorotatives. Nous 
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montrerons plus loin, par la methode d'observation synth&ique, comment 
augmenter encore ce couple, et comment realiser Vegalite fondamentale des 
poussees entre les moteurs rotatifs et les moteurs a pistons. Cette dynamisation est 
done des plus pertinentes pour la motorologie. Nous parlerons, en supplements, des 
toutes les possibility d' applications que rend possible un cylindre purement 
rotationnel, moteur roue, gdneratrice, turbine exterieure. 

Dernierement, Ton doit considerer, puisque e'est le cylindre qui a herite du 
mouvement maitre que la locomotion de la puissance peut etre transmise vers 
l'exterieur par cet organe. L'on notera qu'alors que dans les moteurs rotatifi 
conventionnels, le vilebrequin est decommande negativement par rapport a sa pale. 
Ici, le cylindre realise le meme ratio que le vilebrequin-maftre en mecanique poly 
inductive standard, soit un tournage deux fois plus lent. Le tournage de la sortie est 
done cette fois-ci decommande en puissance et non en vitesse, ce qui confirme un 
effet Moteur dans un ratio dequatre fois superieur aux moteur rotatifs standard, 
qui accumulent malheureusement l'energie lente de la pale, et la forcent 
rapidement vers l'exterieur. Ici l'energie est captee rapidement et forcde lentement, 
mais non artificiellement, ce qui est une solution de beaucoup meilleure, dans la 
masure encore une fois ou l'on veut realiser la machine sous son aspect Moteur. 



Autres mithodes de grndage de la pale en Clokwise 

Dans les prochains propos, nous montrerons encore une fois, la capacity 
g^neralisante de nos mithodes d'induction, mettant en 6vidence, la nature 
birotative de la machine en guidage de pale en Clokwise 

Toutes les methodes de guidage deja repertoriees par nous-memes pourront etre 
utilis^es pour realiser le mouvement en Clokwise de la pale. Dans certaines 
methodes, telle par exemple celle par engrenage cerceau, Ton procedera avec des 
engrenages de support et deduction d'un rapport de un pour un. C'est en effet la 
retro rotation de la pale dans un meme rapport que le vilebrequin qui la supporte 
qui assure son invariabilite orientationnelle en cours de rotation positionnelle. Dans 
d'autres methodes de support, par exemple par mono induction, il faudra dynamiser 
Tengrenage de support pour realiser le rapport de un sur un desire. Dans tous les 
cas, il faudra realiser un moyen de couplage retrorotatif de l'excentrique ou du 
vilebrequin est du cylindre rotatif, par exemple par engrenages pignons tels que 
realise par nous-memes dans notre methode par semi-transmission inversive. L'on 
trouvera quelques exemples de mecaniques plus precises dans 1' ensemble des 
m£ caniques a la (Fig. 1 7) 
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Or, bien que toutes les methodes, sauf la methode par mono induction, soient 
applicables pour realiser la course Clokwise de la pale, la course retrorotative du 
cylindre n'est pas encore , £ ce stade assuree . Comme on Pa vu dans la premiere 
methode, Pencrage permanent des centres d'excentriques a permis de d'inverser de 
la maniere la plus simple Pengrenage central et Ie cylindre qui lui est fixe. 

Pour le reste des inductions, Pon pourrait bien sur, produire pour chacune, une 
petite semi transmission reversive, mais cela ajouterait nombre de pieces inutiles. 
En fek, si Pon a bien compris la notion de distribution, de meme que Pid6e que ces 
machines deviennent, comme la machine a cylindre rotor automatiquement 
birotatives en contrariant la rotation du cylindre et celle du vilebrequin, I'on 
comprendra qu'il faille articuler, dans Ie cas des machines post rotatives, le 
cylindre par une induction en sens contraire de celle regnlant la pale. 

Couplage et contrdle retro-rotationnel du cylindre des diverses methodes en 
Clokwise 



Un premier exemple de cet arrangement nous est fourni par la combinaison 
juxtaposee de mecaniques a engrenages intermediaires. Dans cette mecanique, Pon 
reglera les engrenages de support et de pale a raison de un sur un, de telle maniere 
d*une part de reguler le mouvement de pate en Clokwise. D' autre part, Pon 
dedoublera Pengrenage intermediaire, le couplant cette fois-ci vers le centre a un 
engrenage monte rotativement dans le centre de la machine et fix6 a la oale. (Tie 
18.1) v e ' 

Cette bi mecanique, ne comportera done que deux engrenages de plus que la 
mecanique par engrenage intermediaire. Elle sera simplement constituee d'une 
structure dedoublee, Pune montante et P autre descendante, comme celles que nous 
avons utilises precedemment pour separer Peffort porteur de Peffort Moteur. 
Ceci est trfcs important puisque ceci vient aussi confirmer la pertinence de 
Putilisation de structures Stagees, deja presentees par nous-meme. 

L 'ensemble de ces methode, lorsque synthetisees, vient done prouver ce qui suit, 
que la performance Moteur d'une machine est toujour s realisee lorsque Von utilise 
deux inductions pour contrdler les parties d'un machine, que ces induction soient 
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disposees en etagement, en juxtaposition ou en inversion de sens, ou par semi 
transmission. Deplus ces exemples permettent de generaliser que ceci se verifie 
quelque soit la forme du cylindre, primaire ou corrigee, ou quelque sort la 
distribution, a cylindre fixe ou actif. 

La double mecanique en sens inverse assurera a la fois le mouvement en Clokwise 
de la pale et le mouvement circulaire du cylindre. 

Autre exemples 

Donnons un autre exemple. L'on supposera cette fois-ci Taction Clokwise de la 
pale regulee par la methode dite par engrenage cerceau. Nous juxtaposerons cette 
fois-ci cette methode a celle dite par engrenage intermediaire, pour ainsi dire 
descendante, puisqu 'elle partira de la pale pour contrdler par le centre 
I 'orientation du cylindre. L'on contrdlera en effet la pale en mouvement Clokwise 
en reglant les engrenages de support et d'induction dans un rapport de un sur un. 

Inversement, par le cote contraire de la pale, Ton apposera un second engrenage qui 
sera couple a un engrenage monte rotativement sur l'axe central et relie au cylindre. 
L'on verra que le resultat est le meme. (Fig. 1 8. 1 b) 

Dans un autre exemple, l'engrenage cerceau est double en son centre, d'un 
engrenage externe, d'ou son appellation d' engrenage cerceau intermediaire. 
L'on couplera par la suite l'engrenage externe de l'engrenage intermediaire a un 
engrenage d'induction de cylindre, monte rotativement dans le centre de la 
machine. L'on a done ici une structure montante par engrenage cerceau et 
descendante par engrenage intermediaire. (Fig. 1 8.1 c) 

Dans une dernier exemple, Ton montera la pale, munie d'un engrenage interne 
d'induction sur un excentrique, et comme il est impossible de realiser un rapport de 
un sur avec un engrenage externe de support, Ton dynamisera, en retro action 
comme dans mos mecaniques a semi transmission, l'engrenage de support de type 
externe. Encore une fois, comme dans nos mecaniques a semi-transmission, la 
reversion sera feite avec l'aide d'un pignon, monte sur 1' excentrique principal, 
couple a engrenage d' inversion monte rotativement dans le bloc de la machine, ce 
dernier etant a son tour couple a un engrenage d'axe, cet axe recevant rigidement 
l'engrenage de support a dynamiser. Or cet axe sera poursuivi et l'on y raccordera, 
comme si e'etait l'engrenage de support actif le cylindre de la machine. 
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Dans cette disposition, Ton voit bien que I'excentrique central, qui represenle le 
mouvement plan6taire, capte Penergie et la transmet au cylindre, et k Parbre 
moteur qui le support. Le cylindre remplit done les fonctions non seulement de 
cylindre, mais mecaniquement de vUebrequin-maftre, ce qui assure une fois de plus 
que les Elements sont con$us et places dans le vrai sens, a savoir les fonctions 
exterieurs sont donnees k la pale et les fonctions int&ieurs au vilebrequin maitre, ce 
qui est contraire k toute acceptation connue, et fautives, qui ont octroye, d'une 
certaine maniere les fonctions d'axe moteur k Pexcentrique et de captation 
d'energie au maitre vilebrequin, realise par la pale. Ces dispositions montre que les 
organisations juxtaposees d' induction sont valides et que seule, la disposition de 
Vart ant&rieur , disposant , defagon confondue avec la pale, le vilebrequin medtre 
enperipherie est invalide , pour la realisation de moteurs. Cette disposition n "est 
valide que pour la realisation de machine sous leur forme Compreseicr. 

Ces constatations, issues de reconnaissance des rfiles des elements a partir de la 
methode d'observation par Pabsolu, mettent en Evidence PirrSalisme de la 
disposition standard, et la pertinence de celle que nous proposons. D' ailleurs, cette 
disposition 6tait dej& en action dans la forme standard de realisation par semi- 
transmission, en laquelle nous avions soulign6 que Parbre-moteur devrait etre celui 
de Pengrenage dynamique, ou encore celui de Pengrenage pignon, Pexcentrique 
central devenant alors plus flottant, ne recevant qu'une partie de la puissance, 
P autre 6tant realis6e par la poussee de Pengrenage d'induction sur Pengrenage de 
support dynamique. II est fort interessant de noter que la vitesse de Pengrenage de 
support dynamique devient alors exactement la meme que celle du vilebrequin 
maitre dans la methode de poly induction, ce qui prouve bien qu'il realise les 
mSmes fonctions, et que la seule dynamisation de cet engrenage r£vele de totales 
differences dans la conceptions initiates des machines issues d'observations 
contr aires. L*on notera, au surplus que P inversion par engrenage pignons peut, si 
cela est necessaire, etre produite a partir a partir de doubles d'engrenages pignons, 
de telle maniere de r£aliser divers rapport plus subtils. 

Par ailleurs, dans les derni&res mecaniques, nous avons montr6 et r6it&r6 que la bi- 
m6canicite , en toute mani&e, Stagement , combinaison, juxtaposition , inversion 
de ces machines, et ce d'autant plus si elle est realisee k contrario, assurait elle 
aussi la nature fondamentalement nouvelle de ces machines, partant du haut , vers 
le bas, tres souvent, des planetaires au maitre, realise par le cylindre . (Fig. 19) 

Par ailleurs, dans les dernieres mecaniques, nous avons montrS la bi-mecanicite en 
juxtaposition de ces machines, et que cette bi m£canicit6 assurait elle aussi la 
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nature fondamentalement nouvelle de ces machines, partant du haut , vers le bas 
tres souvent, des planetaires au maitre, realist par le cylindre . 

Machines retrorotatives 

Von nous permettra en cours de cette exposition, un bref commentaire rappelant 
que toute realisation pour les machines relatives est applicable, en produisant 
cependant les inversions necessaires, aux machines retrorotetives. En effet ce qui 
est vrai pour les machines post rotatives, Pest aussi, par inversion pour les 
machines retrorotatives. Dans le cas des machines nStrorotatives, done le 
mouvement a inculquer au cylindre sera, lors d'un mouvement de pale' en 
Clokwise. L'on activera alors le cylindre, dans le sens meme de la rotation du 
vilebrequin. La pale de machine triangulaire sera activee en Clokwise et combinee 
au cylindre en rotation, sa forme de meme que celle du cylindre seront parfeitement 
compatible, dans la mesure ou le cylindre est post actif. (Fig. 15.2.3) 

Comme dans les cas presents precedemment, l'on aura besoin, pour realiser 

I entierete mecanique de deux inductions combing es, le plus souvent de Eicon 
juxtaposees. * Y 

Observations et observation par les excentrigues 

Nous venons de suggerer que le cylindre puisse etre a la fois le vilebrequin de la 
machine et aimerions Sure comprendre au lecteur les dessous geometriques d'une 
telle demarche. ~ 

II sera interessant maintenant de realiser a partir de la machine a dynamique 
Clokwise quelle sont les observations interieures, exferieures, par observation 
absolue des elements. Notamment au niveau de ceUe-ci, l'on verra que son 
application en sera inversee et qu'elle deviendra plutot une observation par 

1 excentnque * 
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Observation exterieure et interieure de la machine a dynamique Clokwise 
Observation exterieure 

Si Ton effectue sur les elements de la machine une observation par l'exterieur, Ton 
voit 6videmment que le caractere orientationnel de la pale a disparu, et que cela a 
ete compensS par une dynamisation du cylindre. 

Observation interieure 

Deuxiemement, si l'on observe le mouvement de la pale, cette fois-ci de l'interieur, 
l'on voit au contraire que son action retrorotatve par rapport a celle du vilebrequin 
a ete augments, pour le cas des machines post rotative. La retrorotation est a ce 
point rapide quelle est devenue egale a la rotation du vilebrequin. C'est ce que 
1'application des autres methodes que la methode poly inductive r6vele. D'autre 
part, pour ce qui est des machines rStrorotative, le contraire se produit, puisque la 
retrorotation de la pale est cette fois-ci moins rapide, celle-ci devenant elle aussi 
egale a la rotation du vilebrequin. 

Ce mouvement en Clokwise egalise done les deux classes de machines sur ce point 
de vue. 

Observation synthetique et observation synthetique par les excentriques 

Une observation synthetique n'est plus ici applicable, k la manidre precise que 
celle-ci a et6 definie. L'observation suggerSe sera plutdt cette fois-ci, nonpas k 
partir d'un point circulaire en observation des pointes des pales, mais au contraire, 
k partir d'un point defini sur les pale. L'on supposera done en cette observation, un 
observateur poste sur un point des pales, preferablement aux pointes. L'on 
supposera deuxiemement un plaque circulaire rotationelle, dont le centre sera le 
centre de 1' induction. L'on verra que si 1' observateur marque chaque point observe 
au cours des ses rotations, le dessin realist sur la plaque sera exactement le cylindre 
rotatif des machines k mouvement Clokwise. Si le mouvement de cet excentrique 
n'est pas circulaire, mais plutdt ovale ou rectiligne, le dessin s'en trouvera 
automatiquement modifte, mais sera dds lors une figure de second degre. 
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Cette dynamisation du cylindre n'estpar consequent pas simplement un 
changement de degri de vitesse, mats aussi de nature, puisqu 'il comporte la 
rotation du vilebrequin maitre. 

Restandardisation de I 'attribution des parties 

Suite a 1' ensemble de ces solutions, il faut maintenant eonsiderer que certains 
constructeurs de machines motrices auraient prefer^, pour des raisons techniques, 
conserver k ces machines un cylindre fixe. 

II est important de noter que ces ntethodes pourraient etre generalisees au surplus 
dans la forme standard de la machine, assurant ainsi, comme dans le cas des 
dynamiques par semi transmission, un arbre moteur plus puissant L'idee de fond 
de cette procedure consiste a prouver que les mecaniques incompletes de Tart 
anterieur ont commande le moteur seulement sur ltexcentrique planetaire, 
faussement dispose au centre, alors qu'une correcte comprehension montre la 
necessity d'une bi orientation de ces mecaniques, l'une d'elles gouvemant le 
positionnement de la pale et l'autre devant gouverner 1' arbre moteur. Cette double 
motricite repond directement du concept de double motricite deja demontre dans 
Pobservation en Clokwise, la methode de poly induction qui en decoule et dans 
1' ensemble de nos travaux. 

Les prochaines explications montreront qu'il est possible de realiser ces machines 
avec cylindre fixe, simplement en les realisant de telle maniere de conserver de 
fecon virtuelle le mouvement Clokwise, et la reattribution du role de vilebrequin. 
(Fig. 19.1 et 19.2) 

L'on preservera de facon virtuelle le mouvement Clokwise, en realisant un rapport 
des engrenages d' induction de un pour un, releguant a un &age different, la 
differentiation reelle entre les ratios divergents de ceux-ci, lors de montages 
primaires. II est evident que si Ton modifie le rapport reel des engrenages, il feudra 
le realiser de fecon virtuelle. Regie generate, si rengrenage de support est remplacS 
par un engrenage plus gros, la semi transmission sera une semi-transmission 
inversive, telle que demontree dans notre mecanique a semi transmission. D' autre 
part, si l'engrenage du support est modifie en le rapetissant, la m6canique la plus 
appropriate sera de type acc6tero-d6celerative, aussi d^crite dans nos travaux 
anteneurs. Par consequent, comme dans la plupart des cas, Ton devra, pour les 
realiser dans un rapport de un sur un, augmenter la grosseur des engrenages de 
support des machines post inductives et diminuer celui des machines r&rorotatives, 
le premier type de semi transmission s'appliquera plus souvent dans les machines ' 
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post inductives et le second type dans le machine r^trorotatives. Notons au surplus, 
que certaines m6caniques, comme par exemple, k engrenage dynamique central, 
sont d6ja r6alis6es avec semi transmission. H ne faudra qu'y recalibrer les 
engrenages. 

Dans le premier exemple, Ton realise une machine post inductive avec I* aide d'une 
m&hode par engrenage cereeau, et ce de telle maniere que les engrenages de 
support et d' induction sont dans un rapport de un sur un, done de mSme grosseur. 
Par la suite, pour r66quilibrer de &gon virtuelle les rapports d'engrenages, Ton 
ajoute une partie semi transmittive a la machine de la %on suivante. L'on couple 
au vilebrequin un premier engrenage pignon, et Ton couple k Pengrenage de 
support, ou k un axe hii etant rattach6, un second engrenage pignon. L'on couple 
par la suite les deux engrenage pignons k un tiers engrenage, montS de &9on 
rotative dans le cote de la machine et dont Paxe servira d'ancrage. (Fig. 20.1) 

Comme nous Pavons d6jk dit, ce mouvement assurera que Pamorphie et Pinertie de 
Pexplosion se repartisse Sgaiement 

Demierement, comme nous Pavons dej& montrg dans notre travail relatif aux 
montages semi transmittifs, Ponpourra se servir de Pengrenage d'inversion ou de 
reduction comme organe moteur, puisque e'est celui-ci qui rassemblera Pensemble 
deP6nergie. 

Dans un second exemple, Pon realise une machine de type retrorotative, cette fois- 
ci avec une methode par engrenage intermediate en laquelle Pon a dispose, une 
fois de plus les engrenages dans un rapport de un sur un. Pour combler cette 
disposition, Pon accelerera Pengrenage de support par une semi-transmission 
acc&eratiye. Comme dej& demontree dans nos travaux anterieurs, Pon muniia le 
vilebrequin et Paxe de Pengrenage de support d'engrenages que Pon reliera par un 
double d'engrenages de liens, disposes rotativement dans le flanc de la machine. 
Ces engrenages modifieront les vitesses de tournage des engrenages et parties 
auxquelles ils sont couples. 

M6caniquement, e'est Pengrenage pignon, ou le double d' engrenage de lien, qui 
recup&e la totality des efforts de la pale, dans la methode de semi transmission. 
Le vilebrequin devrait done leur etre associee, quoiqu'il faut dire que, la systeme 
etant en circuit ferme, toute pi&ce, excentrique, engrenage de support et engrenage 
de semi transmission resume en eUe les forces des pieces compl&neniaires, et 
pourrait Stre utilis£e comme vilebrequin. 
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Toutes ces nouvelles conceptions bim&amques juxteposees sont issues de 
1 observation en Clokwise, de la methode par poly induction qui en decoule, et des 
applications tout d'abprd semi-transmitive des elements. Toutes ces manieres 
restitaent, non seulement la puissance totale des machine, mais aussi la logique et 
1 originate profondes de celles-ci, perdues dans toute mono induction, que la 
poussee sur la pale est inegale et produit par consequent des forces non seulement 
descendantes, qui doivent non seulement etre controlees passivement, mais 
restrtuees dans leur totalite, si Ton veut retirer le maximum de ces energies. 

Au contraire, dans toutes les mecaniques issues de l'observation en Clokwise, toute 
la partie de la pale travaule , et ce qui apparait , a un moment donne comme un 
couple deficient, sur Pexcentrique, est, s'il est comply par le couple de la partie 
amere de la pate sur sa partie motrice, un couple de haute qualite, aussi puissant 
smon plus que le couple des machines a pistons, mais avec de surcroit , toutes les 
quahtes d une machine rotative, comme la petitesse, le petit nombre de pieces et 
ainsi de suite. 

L'on notera que toute figure de pale post ou «5tro rotative peut Stre produite en 
mouvement Clokwise (Fig. 16.2) 



Nouvelle observation : l'observation synthetique 

Mais, aliens plus loin. Nous avons beaucoup parte, jusqu'a present de l'observation 
par 1 absolu, que nous permet de mettre en valeur la m&hode de poly induction. 
Nous l'avons compare aux methodes d' observation, pour ainsi dke I l'oeil nu 
Par auleurs dans nos travaux anterieurs nous avons beaucoup parle de la necessity 
tout autant pour les machines retrorotatives que pour les machines post rotatives 
den corriger le cykndre, trop exigu pour les machines retrorotatives et trop obtus, 
pour es machmes post rotative. Nous avons de plus montre que la diminution du 
caractere obtus de la machine post rotative se transferait en couple supplemental. 

Or, PappUcation des mecaniques par mouvement Clokwise, reel ou virtueL ne 
realisent pas de modifications de forme de cylindre. ^ 

!?" ™ ie ™ com Pfndre notre propos, 1' on peut donner en exemple la construction 
d un moteur a piston, quand bien meme l'on aunrit observe de fe$on parST 
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comportement du piston et du vilebrequin, Ton ne parviendra pas a realiser le 
meilleur moteur si Ton a pas au surplus une analyse objective du comportement de 
la bielle, nous permettant de decider de sa grosseur, de sa longueur de sa repartition 
de poids et ainsi de suite. 

Nous pensons que la bielle, dans les moteurs rotatifs est represente par le ratio de 
puissance des parties r6trorotatives et post rotatives entre elles. La raison de ce 
raisonnement nous est donne par le fait que ces ratios se rrealisent ,a travers 
1'encrage, fonction d6volue k la bielle, en appui sur le piston et le cylindre. 
Jusqu'a present, nous avons montr6 comment r£cup£rer les forces r£trorotative, 
mats nous n f avons pas montri dans quel rapport il fallait le faire. Nous Vavons fait 
dans un rapport avec Vobservation absolue, plagant par example les engrenage 
d'induction de motricite dynamique dans un rapport de un sur avec les engrenages 
de support moteur. 

Les prochains propos auront pour objet de montrer F importance de joindre les 
deux precedents aspects, couple et compression. L'on verra done que la mSthode 
par Fabsolu peut et doit, k son tour dtre subtilis£e. 

La question peut se poser d'une manfere pratique en se demandant, par exemple 
Dans une machine a dynamique Clokwise, si les ratios de poussie sur le piston 
sont bien calibres avec les rations de poussee sur le cylindre. D'une autre maniere, 
la question peut encore Stre pos£e , dans une machine cette fbis-ci realisee avec 
Faide d'une mecanique par poly induction, en se demandant si la force rotative 
des excentriques etait calibrie avec la force rotative du maitre-vilebrequin. 

Or nous avons deja repondu a cette question sous dans nos travaux anterieurs, sous 
Fangle de la compression. Nous avons soulign6 Fexces de compression des 
machines post rotatives, et comment la corriger au niveau des machines, par 
exemples poly inductives. 

Les prochaines demonstrations montrerons le bien fonde de ces corrections et le 
geneialiserons en ce que nous appelons Fobservation synthase, obeissante a la 
compression. Des lors, Fon pourra subtiliser les rations de des engrenages dans un 
rapport cette fois-ci non pas de un sur un parfait^ mais d'un rapport tenant aussi 
compte de la compression. 
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Ratios de poussee dans les machines a mouvement Clokwise 
Taux de compression 

Par ailleurs, lorsque le mouvement Clokwise est realise en poly induction, Nous 
savons que la compression n'est pas necessairement ideale. La nuSthode par 
observation Clokwise doit dont elle aussi etre subtilisee par une observation du 
taux de compression. Si cela est bien exact, il feut realiser la mecanique de telle 
maniere de realiser le strict necessaire de compression, les surplus se traduisant en 
des pertes de couple. Comme dans la mecanique a dynamique Clokwise, la 
modification, dans la methode de poly induction, soit de la grosseur , soit de 
position de la grosseur de Pengrenage de support, n'altere pas le mouvement en 
Clokwise virtuel des extremites de la pale. 

Dans la methode par poly induction, Ton a deja montre la methode de 
dynamisation par semi transmission acc&ero-decelerative comme Pengrenage de 
support sera plus petit, Ton devra Paccelerer (Fig.17). 

Dans un second cas de figure, Pengrenage de support est plut6t decentre. (Fig. 23.4 
) De ce fait Pon peut produire ggometriquement un rapprochement des deux 
engrenages d' induction et realiser les mSmes eflfets sur la course de la pale et la 
forme plus appropriee du cylindre. En ce cas, cet engrenage sera double d'un 
engrenage d' induction de motricite, qui sera couple a un engrenage de support de 
type interne, dispose de fa$on rigide dans le flanc de la machine. Cette 
dynamisation de Pengrenage de support, issue de la comprehension du point de vue 
d' observation synthetique donnee par le mouvement Clokwise apporte des qualh6s 
nouvelles a la machine. Outre un taux de compression ideal, Pon se rend compte 
que Paction arriere de la pale, sur Pexcentrique anterieur, ne produit plus qu'un 
simple blocage, comme dans la poly induction k engrenage de support fixe, mais 
une force positive, qui entratne, tout autant que la force avant le mouvement de 
Pengrenage dynamique et du vilebrequin maltre qui le supporte. C'est en effet le 
vilebrequin supportant cet engrenage qui devient le vilebrequin maitre de la 
machine. 

En effet, Pon constatera que si Pon dispose Pengrenage de support de fa$on non 
centre entre les engrenages d'induction, Pon pourra rapprocher ceicc-ci. De cette 
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maniere cependant, les engrenages d'induction ne toumeront plus autour de 
1 engrenage de support, et l'on devra les activer par la retro action de celui-ci. 
L'on couplera done a cet engreiiage un engrenage d'induction de type externe qui 
sera a son tour couple a l'engrenage de support reel dans le flanc de la machine 
L'on a la done un moteur ideal, non seulement en compression, mais aussi en 
poussee, et qui realise toujours l'idee que l'on a besoin en composition, 
preferablement de deux inductions, superposees, juxtaposes, entrelaces pour 
reellement feire fonctionner la machine de maniere motrice. Celle-ci doit en effet 
toujours recevoir les deux parametres de la poussee, l'un positionnel sur son 
excentrique et l'autre orientationneL La mefhode synthetique ajoute que, au surph 
deux mductions rotationeUes doivent 6tre calibrees, positionellement et 
retrorotativement. 



La realisation plus precise encore de la methode par observation absolue , tenant 
compte de la compression et du ration d'efFort, soit du piston et du cylindre , soit de 
la partie avant et de la partie arriere de la pale est nomme methode synthetique. 

C'est elle qui assurera a la machine sa plus pertinente capacity motrice. 

L'on notera, encore une fois, que bien que les methodes par dynamiques Clokwise 
ayec cylindre rotationnel ou par poly induction sont les plus utiles a une correcte 
definition des ratios de toutes sortes, toutes les methodes d'induction peuvent par la 
suite Stre utilisees pour realiser les exacts ratios virtuels et reels entre les 
engrenages de support et d'induction, et par consequent, entre les parametre 
rotationnels et orientationnel de la machine, et cela en tenant compte de la 
compression (Fig.23.4). 

Les ratios de compression pourront par la suite etre appliques a toutes machines 
rotatives avec ajout de semi transmissions. 

L'on voit done que les observations par l'absolu et synthetique sont les seules a 
restituer le caractere Moteur de ces machines. 

L'on constate done une fois de plus qu'en utilisant, d'une certaine maniere 
I'excentrique de la methode de poly induction comme excentrique central, les 
methode anterieurs n'ont jamais aper9u le fait que le rayon de retrorotation de la 
pale est toujours superieure a celui de la rotation de I'excentrique et que negligeant, 
et neutralisant toujours cette force de derotation, l'on a relegue" ainsi la puissance de 
la machine a la seule rotation de I'excentrique. 
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Cette obliteration de la vraie nature de ces formes machinates a disproportion^ 
par consequent les parties compressives par rapport a I 'effort auquel Von a soumis 
Vexcentrique central, avec tous les problemes de friction que Von connait(Fig24) 

Dans toutes les m&hodes donnees par nous-memes aux presentes, toutes les parties 
de la pale travaillent, et le vilebrequin-maitre, ou Taxe moteur qui en joue le r61e, 
rassemble en lui toutes ces forces, puisque Tun de ses organes de commande 
directe ou indirecte participe h la juxtaposition des guidages. Les types 
d' observation permettent done au surplus de determiner plus ad6quatement le role 
de chacune des pieces d'une machine, mSme si les montages peuvent en varier. 

Dans la machine k poly induction, qui est sur ce plan la machine la plus facile 
d'entendement, les excentriques sont en peripheric, et le vilebrequin-maltre 
rassemble forces en Clokwise egales sur la pale. L'on se rend compte, pour cette 
raison que la m&hode de poly induction est bien plus qu'une simple methode 
isolee, mais qu'elle est la methode la plus propice it mettre en evidence la double 
rotation des excentrique etagdes et du vilebrequin maitre 9 ce qui permettra par la 
suite de prSciser les roles organiques similaires. Cette nouvelle methode 
d' observation mettra par la suite en Evidence que les Elements organiques des 
machines realisees par d'autres methodes d'observation ont de fatpon erron6e 
compris le role de leurs elements constitutifs de celles-cL 



Courte recapitulation 

II sera maintenant plus facile de comprendre cette section, que l'on commentera 
done plus abondamment ici. 



Les precedentes observations montrent avec clarte que la conception des machines 
rotatives, issue de ^experience a compris le mouvement de la pale comme 6tant 
celui d'un planetaire lent et plus volumineux , tournant sur un mouvement 
circulaire rapide et plus petit . 
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A titre d'exemple, Tart ant&rieur considere que le mouvement de la pale 
triangulaire des machines post rotatives en double arc, est de deux fois plus 
volumineux et lent que celui de l'excentrique central. 

Par ailleurs, les methodes par poly induction et par dynamique Clokwise montrent 
au contraire que le mouvement des pointes de pales est celui d'un planetaire deux 
fois plus petit et deux fois plus rapide que son excentrique maitre, bien entendu 
pour le cas exemplaire d'un moteur post rotatif k pale de trois cotes. 

Ces deux methodes, issues de deux conceptions d' observation sont done totalement 
diff&rentes. Mais nous pensons qu'il faille alter plus loin et bien preciser que la 
methode d'observation la plus precise et rationnelle est celle de Vobservateur 
absolu. Si tel est le cas , L'on doit se rendre compte que la meilleure £a$on de 
realiser la machine est par planetaires rapides et que , ce que Ton a longtemps pris 
pour P excentrique central, Pexcentrique maitre, est en fait un excentrique 
peripherique auquel 1'on a reattribue cette position, alors que simultan^ment Ton 
octroi la position de vilebrequin a la pale elle-meme, exactement comme lorsque 
Ton octroi au cylindre rotor des machines a cylindre rotor le r61e de vilebrequin ou 
d'axe central. D'ailleurs, les resultat sont on ne peut plus comparables. 

L'on voit done comment non seulement les machines k poly induction standard et 
les machines k dynamique Clokwise corrigent V ensemble des lacunes des machines 
issues detype d' observations anterieures. 

Tout d'abord, dans tous les cas, la pouss^e sur la pale est acceptee dans sa totalite, 
sans contre poussees, comme on les rencontre dans les methodes conventionnelles. 

Ensuite, le role de vilebrequin maitre est dispose soit au centre, sous les 
excentriques, soit defagon juxtaposes, mais il n 'est jamais interchange de 
positionde telle maniere d,Stre dispose en peripheric et confondu avec la pale elle- 
meme, comme dans les methodes de 1 9 art anterieur 

Fioalenient ce vilebrequin maitre ou tout autre organe jouant le role, additionne les 
energies de ce vilebrequin et des excentriques au lieu de limiter ^acceptation et la 
transmission que de Tenergie des vilebrequins excentriques, lacunairement 
disposes au centre. 

Si Von compare, unefois de plus, les machines rotatives avec le moteur a piston, 
I 'on petit dire que le cylindre n 9 a pas pour seul objet de contenir la press ion de 
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Vexplosiofu Mecaniquement, il a aussi un effet d'armement, d'appui Si le piston 
etait en effet laissd a I 'air libre, toute pousse sur sa par tie supirieicre demeurerait 
sans resultat 

Si Taction verticale de la bielle lui vient de la poussee superieure, son action 
laterale lui vient du cylindre, qui lui sert de butoir passif. De la meme maniere dans 
les machines rotatives de premier niveau, les engrenages de support servent de 
butoir. 

L'on notera done a ce sujet, pour les machines de second niveau, en mecaniques 
juxtaposees que Parmement, ou point d'appui des machines peut selon le cas §tre 
simplement Paxe sur lequel est dispose les engrenages d'inversion ou 
d' acceleration. C'est le cas des mecaniques par semi transmission, par engrenage 
central dynamique, par poly induction a engrenage central dynamique centre, ou 
encore par engrenage intermediate a engrenage de support dynamique. L'organe 
d'armement pourra aussi etre un premier engrenage de support, comme e'est le cas 
dans les methodes par engrenage intermediaire, par engrenage cerceau, par poly 
induction a engrenage de support dynamique decentre. 

La premiere fkqon de realiser une poussee sur Pentferete de la pale, est, comme 
nous Pavonsfait par la methode Clokwise, e'est a dire en pla9ant les engrenages de 
support et deduction dans u rapport de un sur un. De cette maniere, Ton se pise k 
Pamorphie de la poussee, Cet etablissement de ratio, si Pon entend realiser la 
machin avec des cylindres fixe, n'est pas conforme aux ratios naturels, assurant une 
retro rotation de la pale. I/on dynamisera done P engrenage des machines de 
support la methode de support de base employee. 

Par consequent, la poussee sera toujours recuperee eg^lement, meme sur une pale 
en retro rotation. 

Comme on Pa vu anterieurement, dans Tart anterieur, Pexcentrique central n'est 
que la redistribution de Pexcentrique peripherique issu de 1* observation absolue. 
Par consequent, il sera preferable de realiser Paxe moteur a partir de P engrenage 
pivot, ou accelerateur de la semi transmission. 

L'on peut done monter toutes les machines, quelles que soient leurs methodes de 
support, en les realisant de ces manieres, plus conformes k une capacite motrice. 
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En aucun cas, que ce soit de £19011 dynamique que standard, la motorologie ne 
nous offre une machine aussi parfaite que la machine & dynamique 
Clokwise/cylindre rotor. Aucune machine ne rassemble en une seule, cette machine 
etant la synthase mSme du post et r£tro rotatif. 

L'on pourra, au surplus, dans toutes ces manieres realiser en tout ou en partie les 
engrenages avec des courbures polycamees, ce qui augmentera le degr6 et la 
quality des machines. 



Methode par engrenages intermediaires neutralise ou post actifs 

Comme nous Pavons vu, dans les inductions a seulement deux parties, la 
retrorotation de la pale est confondue avec sa rotation. Cette indifferenciation force 
litteralement la pale a elle-meme /aire partie des organes mecaniques et, et meme a 
rdaliser le mouvement maitre de la machine. C'est ce qui rend la machine 
Compressive et non Motrice. 

Rappelons tout d'abord que, de queique position que soit dispose Pengrenage 
intermidiaire, ant&rieure, post£rieure, ou centra, la poussee de chaque cote de la 
pale est eg?de, alors que comme nous Pavons, la pale doit se deplacer 
r&rorotativement Par consequent la poussee de Pexplosion sur la pale ne participe 
pas k la retrorotation de celle-ci. (Fig.25 a,b,c,) 

De toutes ces manures, en aucun cas la poussee de Pexplosion ne produit elle- 
meme la derotation de Pengrenage. Elle produit la poussee sur Pexcentrique qui 
realise, k son tour le tournage de Pengrenage. La poussee r£troaotative est done un 
effet et non une partie motrice* La machine est Compressive, puisque la plus grande 
puissance de ces actions est neutralisee. Une premiere methode , qui servira a tout 
le moins a rendre la machine neutre, est celle d'annuler les effets et contre effets de 
Pengrenage intermediaire en montant la machine avec une structure de deux 
engrenages intermediaires , disposes respectivement anterieurement et 
post&ieurement au systdme d'engrenage de support et d' induction. (Fig.25 a ) 

En reliant la pale, une fois de plus a une double mecanique d' engrenages 
intermediaires, Pon verra que Pon peut faire passer la machine de machine 
Compressive, a machine Neutre, puis a machine Motrice. 
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Dans cette maniere de faire, les contre forces d'un engrenage seront compensees 
par la poussee de F autre et inversement Par consequent Ton aura toujours un effet 
de tournage egal, de quel cote ou de la pale que Ton appui. 

Un premier exemple concret de cette methode sera realist loisque Ton produira, & 
partir d'un meme engrenage de support, deux inductions par engrenage 
intermediate en position miroir Tune de Fautre de telle mani&re que chacune 
active Fengrenage d'induction de pale de fa$on angulaire. En d'autre termes Fon 
couplera un engrenage d' induction a un engrenage intermediaire anterieur, et 
simultanement a un engrenage intermediaire posterieur, ces deux engrenages etant 
eux-memes couples a une engrenage de support fixe rigidement dans le centre de la 
machine. 



Elision du soutient de I 'engrenage d'induction 

Comme nous Favons d6j£ mentionne, le doublage de Fengrenage intermediaire 
pennet de realiser la machine sous sa forme neutre, mais non Motrice. L'action 
orientationelle de la pale est passive, et n'a pas d' effet sur la pousse positionnelie. 

De &9on a faire travailler reellement Fengrenage d'induction en poussee 
positionnelie, Fon retranchera, au dessous, une partie du support de Fexcentrique 
central de la pale. La pale demeurera done, vers le haut securisee par cet 
excentrique, mais vers le bas, par les deux engrenages. (Fig. 25 b). Les effets 
principaux seront les suivants. Lors de F explosion, le systeme sera bien entendu au 
neutre. Mais lors de la descente, la poussee non seulement retrorotationnelle, mais 
au surplus rotationnelle se fera sur Fengrenage posterieur, ce qui fera passer la 
machine cette fois-ci a Motrice. 

En efifet, dans cette partie, il se passe les deuxphenomenes mecaniques importants 
suivants. Premierement, la force de poussee est ici produite, non pas sur le maneton 
de la pale, mais, par le recours a la complicate des engrenages, au maneton de 
Fengrenage intermediaire, ce qui ameliore considerablement le couple de la 
machine. Un deuxieme phenomene, non moins important advient, cette fois-ci au 
niveau de la poussee orientationnelle sur la pale , pendant la descente. En efifet, en 
Fabsence d'appui inferieur, Fengrenage de pale n'a que peu de force de pivotement 
sur lui-meme et par consequent, peu de force lui permettant de faire pivoter 
retrorotativement Fengrenage intermediaire. Les parties de la pale rSalisent done 
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toutes line poussee positive, et les parties anterieures line poussEe r&rorotative 
supptementaire permettant de saisir totalement la poussee de Pexplosioa 

Bien sur Ton pourra r£aliser la machine diff&emment, et, au lieu de retrancher des 
parties inferieures du support, lorsque Paxe appartient h la pale, Ton pourra aussi 
traverser la pale avec un maneton, dont Ton fera Pelision superieure. 

L'on pourra bien entendu employer cette methode en combinaison avec toutes 
celles deja Snoncees, si par exemple Ton prefere supporter davantage Pengrenage 
de pale et la pale. 

Articulations entrelaces 

Si Pon consid&re les possibilites de realisation commerciale de la derniere methode, 
il faudra avouer que si la realisation de petits moteurs est feisable de cette maniere, 
il n'en sera pas de meme pour de gros moteurs, en lesquels, P explosion, beaucoup 
plus puissance, rgaliserait un cognement sur les engrenages qui aurait t6t fait de les 
user. 

Nous pensons que la meilleure solution sera la suivante. Elle consistera a imiter la 
methode par poly induction et k separer le vilebrequin de pale, Equivalent comme 
nous Pavons dit, a Pexcentrique, et le vilebrequin reeL, celui supportant Pengrenage 
le plus important ici, P engrenage intermediaire. (Fig. 25 c) 

Pour realiser ce type de machine, Pon montera la pale sur son maneton, et on la 
munira d'un engrenage d'induction de type externe. Ainsi montge, la puissance de 
P explosion sera bien assise, sans elision, sur le maneton et son coussinet. 

L'on rfelisera par la suite un second vilebrequin, qui jouera prefSrablement le role 
de vilebrequin mattre. L'on installera sur ce vilebrequin, prEferablement & deux 
manchons, deux engrenages intermediates, liant de chaque cot6, engrenage de 
support et engrenage d'induction. Les qualites de ce type de montage sont fort 
interessantes. L'on notera que Pon pourrait agir avec un seul engrenage 
intermediaire post£rieur, en rgalisant un systeme de retention des deux vilebrequins 
ensembles, leur assurant une independance, stmplement relative, suffisante pour 
que les engrenages d'induction et intermediaire soient en appuis riel 

Les realisations de ce type de montage seront fort interessantes. L'on realisera en 
effet la machine dans la substance Motrice. 
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En effet, l'on peut constater que ce type de mecanique imite la poussee des 
machines a pistons, et cela de la fiicon sirivante. Lors de l'explosion, la pale recoit 
une poussee vers le bas, et a ce moment son support est assure majoritairement par 
le maneton, les deux engrenages &ant de chaque cote. Puis au cours de la descente, 
comme les engrenages interm6 diaires sont disposes sur un vilebrequin mdependant, 
la poussee sur la pale se transferera non seulement au maneton central, mais aussi 
dans un angle appreciable a rengrenage mterm^diaire posterieur. La pale aura 
done, similairement a ce qui se passe dans un moteur a piston, au surplus de son 
action verticale descendant une action laterale profitable. Comme les engrenages 
ne sont appuyes avec effort qu'apres l'explosion, l'usure en sera minimale. 



Notes specifiqnes a I'engrenage cerceau 



Bien qu'avec la methode par engrenages polycames, la methode par engrenage 
cerceau soit la seule a pouvoir realiser, avec une seule induction , I'acceptation de 
la force rotationnelle de la pale, l'on peut ameliorer cette methode en desaxant le 
point de couple de cet engrenage aux engrenages de support et d'induction. Pour ce 
fiure l'on introduit simplement un troisieme engrenage, que l'on dira engrenage 
tenseur, ou de desaxation qui permettra de rapprocher et d'anguler ponts de 
couplage de ceux-ci a I'engrenage cerceau. (Fig.26) 

En efifet, l'on verra que de cette maniere, que non seulement l'effet retrorotatif est 
ameliore, mais que de plus l'efifet de centre poussee est transform^ en poussee 
directe sur le vilebrequin. 

L'onnotera que plusieurs autres doubles d'induction sont possibles et qu'il 
n'apparait pas necessaire de tous le identifier ici, la structure de chacun demeurant 
toujours celle que nous avons decrit de facon generate plus dans cet exposed 
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Support excentrique et engrenages polycames. 



Methode par poly maneton et bi piston lat&ral. 

Nous avons montre, par la m6thode par cylindre rotor rotati£ que Ton pouvait 
amenuise le probteme de la reception amorphe orientationellement de P explosion 
par la pale, en retranchant de celle-ci une certaine surface de materiel, pour la 
remplacer par des pistons dont on pouvait au surplus desynchroniser le temps de 
montee finale, de talle maniere de retrancher le temps mort de la machine. 

Dans la presente solution technique, Pon joue plutot sur Pidee que si la pale est 
construite, comme precSdemment en deux parties, chacune d'elles etant reliee a un 
maneton different du vilebrequin, Ton pourra plut6t cette fois-ci feire travailler le 
systeme dans son sens lateral pour en tirer les b&i&fices attendus d'une poussSe 
correcte. En effet , par un usage lateral des poly manetons, Ton visera a feire varier 
la longueur reelle des cotes par rapport au centre, et par consequent construire 
geometriquement, par des longueurs de cotes variables, une d£construction 
systemique orientationnelle interessante. 

Dans la pratique, il s'agira, comme prec^demment, de monter la machine avec un 
poly maneton, Tun d'eux, preferablement le recevant la pale maitre, et I 9 autre, un 
excentrique inf&rieur, recevant la pale secondaire. (Fig.27) La pale maitre est alors 
construite de telle maniere de pouvoir recevoir de &9on coulissante lateralement la 
pale secondaire. Quant a la pale secondaire, en plus d'etre montee de fe$on 
coulissante a la premiere, elle sera munie d'une coulisse verticale, a laquelle elle 
sera reliee au maneton secondaire. L'on notera que la coulisse pourra etre remplace 
par un rattachement par bielle. 

La logique de cet arrangement sera a P effet que la pale maitre r6alisera P effort en 
hauteur, reaJisant par consequent une compression interessante, meme pour un 
moteur triangulaire, et la pale secondaire reaiisera un effet lateral. La course des 
extremites de la pale secondaire sera des Pequivalente k la courbure attendue du 
cylindre, qui sera bi rotative. Lors de la descente, P entree profonde dans les 
encoignures de la maitre pale ne sera pas realisee par la pale secondaire, qui se 
deplacera lateralement du cote de la poussee , produisant encore une fois le 
desequilibre et la deconstruction orientationnelle necessaire a une puissance action 
motrice. 
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La mithode par poly vilebrequin a contrario 

Comme nous Pavons abondaroment montre depuis le debut de nos travaux, des 
differences fondamentales sont k noter entire les machines post et retro rotatives. 
Tout d'abord au niveau geometrique, comme Fa montre Wankle, les rapports des 
cotes des pales et des cylindres sont contraires pour les deux categories de 
machines. 

Ces differences geom&riques se realisent simuitan&nent & des differences 
mecaniques importantes. Les unes, les machines retrorotatives, ont une 
d6construction syst&nique tr&s rapide, mais en revanche, une compression en 
dessous des seuils ntcessaires de compression. Alors que les autres, les machines 
post rotatives, ont une bonne compression, voire une surcompression, mais n'ont 
que peu de couple. 

De ces constatations Ton peut d£duire Pid6e suivante qui si les machines post 
rotatives peuvent se suffire de ce manque de couple, qui ne leur empdchent pas 
d'etre r6alis6es, quoique avec un rendement feible, sous formes de moteurs et 
compresseurs, les machines r&ro rotatives, pour leur part, ne peuvent se suffire de 
leur manque de compression. 

C'est pourquoi , comme on Pa vu, r&gle gen&ale , les machines retrorotatives, 
doivent nScessairement etre transmutes en machines birotatives, a preeminence 
r&rorotative, pour atteindre un seuil de compression leur permettant d'Stre r^alisees 
concrdtement. 

L'on note done que, mSme dans leur realisation en Clokwise , ces machines 
conservent leur mSme manque de compression. L'on notera de plus une difference 
fondamentale suppi^mentaire , qui consiste a remarquer que lorsque realisees de la 
sorte , le mouvement du cylindre par rapport a celui de la pale, par opposition a 
celui d'une machine post rotative, n'est par en ses oppose, mais dans le meme sens. 

Ce manque de compression, mdme dans la dynamique en Clokwise, nous oblige a 
r&iliser une correction , ici sous la forme d'une induction supptementaire que Ton 
r&riisera avec une m&hode de poly vilebrequin a contrario. (Fig.28 , et 29) 

Dans cet arrangement, la pale est montre par une premiere induction, de preference 
en poly induction de telle mani&re de rtaliser un mouvement Clokwise. 
L'engrenage de support dynamique et invers6, sera relie a un excentrique 
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supportant le cylindre. Des lors les excentriques poly inductif de la pale, (ou son 
seul excentrique, si celle-ci est montee avec une mono induction), tourneront en 
sens contraire de Pexcentrique du cylindre. Ce cylindre sera par ailleurs commande 
par une induction, parmi a liste des inductions de premier degre. Par exemple, il 
sera muni d'un engrenage d' induction de type interne, couple a un engrenage de 
support de type externe dispose dans le cote du bloc. 

De cette maniere, Pon realise le mouvement k contrario, non pas des aspects 
xotationnels des parties compressives, pales et cylindre, mais de leur aspect 
positionnels, c'est-a-dire de leurs vilebrequins respectife. La bimecanicite de la 
machine sera assuree, cette fois-ci non pas par des inductions etag6es, juxtaposees, 
entrelaces, mais bien inverses. 

Le fonctionnement de la machine sera assez similaire a celui de la meme machine 
avec un cylindre purement rotationnel. Mais ici le cylindre la course du centre du 
cylindre est circuiaire. Par consequent, a travers sa course orientatioimelle 
inchangee, le centre du cylindre se rapproche et s'eloigne simultanement des 
centres de rotation des excentriques de la pale, avec pour consequent ce que lors le 
la compression, le cylindre en est eioigne, se rapprochant ainsi de la pale, et lors du 
passage dans l'encoignure, celui-ci passe en positionnement oppose, laissant la pale 
passer plus facilement avec un moindre enfoncement d'encoignure, ce qui 
conservera la compression. 

Le resultat est a la feis une forte compression et une bonne detente, en double des 
vilebrequins en contrario. L'on notera que dans ce cas de figure, ce ne sont pas les 
parties, cylindre et pale qui voyagent, comme dans le cas des machines post 
rotatives mais les vilebrequins. 



Repertoriation finale 

L'on peut done a present, r£iterer la repertoriation de Pensemble des solutions 
relatives k la pouss£e de la fk?on suivante: 

d) par engrenages polycamees ( modifie aussi le cylindre ) * 

e) par semi tranmission generalis^e, inversives ou acceiero dec61erative * 

f) Par bi induction, portante-motrice * 

g) Par poly induction etag^e( modifie aussi le cylindre)* 

h) Par poly maneton (bipiston vertical) ( modifie le piston) * 

i) Par poiymaneton(bi-piston lateral) ( modifie le piston) 
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j) par poly induction * 

k) Par dynamique Clokwise * 

1) Par Dual induction, interne, externe 

m) Par engrenage central dynamique * 

n) Par poly vilebrequin ( modifie aussi le cylindre ) * 

o) Par engrenage cerceau decentre 

Note : les mSthodes marquees d'un * ont et6 montrees en premiere partie. 
Toutes ces machines pourront k divers degres rivaliser avec la pouss£e des moteurs 
a pistons. Si Ton ajoute k cela les facteurs tels Peconomie d'encombremenl, 
Peconomie de poids, de valves, d' accelerations decelerations accentuees des 
moteurs k pistons, il est probable et souhaitable que Tune de ces manieres pourra 
permettre des realisations int6ressantes a ces sujets. (Fig. 29) 

Une deuxieme repertoriation doit aussi etre faite, qui etablira quel organe sera 
Porgane privilege, dans chaque induction pour jouer le rdle d' organe maitre. L'on 
peut realiser cette determination en determinant le type de bi induction qui sera 
realisee. Les principaux cas de figure seront les suivants : 

a) lors de la realisation standard, avec mono induction par engrenage 
cerceau, ou par engrenage polycame, ou les eux a la, fois, Pexcentrique 
central sera le vilebrequin 

b) lors de la realisation par poly induction standard, le vilebrequin sera le 
vilebrequin maitre 

c) lors de la realisation de la machine avec un encrage fixe et une induction 
montante, portante, cette induction servant d'ancrage a une induction 
descendante, le vilebrequin sera Pengrenage Paxe rattache a Paxe 
d'induction de motricite 

d) lors de la realisation de la machine avec un encrage fixe et des inductions 
en etagement, le vilebrequin sera le vilebrequin central 

e) lors de la realisation par semi transmission de la machine, avec axe 
d' encrage fixe, le vilebrequin pourra etre realise par raccord a Pun ou 
P autre des elements, engrenages support dynamique , engrenage de 
l,excentrique , engrenage pignon , le syst&me etant en circuit ferme 
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Troisieme partie 

Les reattributions et redistributions mecaniques en generate de premier et de 
second degre 



Dans P ensemble de nos travaux relatifs aux machines motrices, nous avons, pour 
les machines rotatives, montr6 les diverses specifications subtilisations de ces 
machines en prenant pour acquis le plus souvent que la disposition des relations 
standard des elements entre eux etait unique. Nous avons en effet suppose que le 
cylindre de ces machines etait fixe, que la pale de ces machines etait non seulement 
toujours en mouvement, mais en double, et triple mouvement Or, la technique 
d'observation par double observateur circulaire nous aura permis de dissequer le 
mouvement de la pale en un mouvement de circonference-maitre, et un mouvement 
en Clokwise. L'on a done montr6 que Pon pouvait r^aliser ces mouvements de 
fepon etage par la methode de poly induction, mais aussi de &9on juxtaposee par 
dynamique Clokwise. 

La dernieres sections montrent done que les premisses mecaniques dynamico 
geometrique des machines rotatives, ne peuvent, comme pour les machines k 
pistons, en aucun cas definis de fagon finale, et que Pon peut au contraire proposer 
plusieurs possibilites de decomposition et de recomposition dynamiques de ces 
machines, qui non seulement modifieronl leur apparence, mais surtout leur nature 
et leurs capacites motrices et compressives. 

Les prochains propos auront done pour objet de montrer que Pon peut generalise le 
travail de decomposition et de recomposition des geometries et des dynamiques 
pour les machines rotatives. La prochaine section montrera qu'il y a plusieurs types 
de reattribution et de redistribution possibles des dynamiques des parties de la 
machine et que ces dynamiques et redistribution ont des effets majeurs sur le 
developpement de puissance de ou par celle-ci 

L'on montrera en efifet que Pon peut realiser ces machines de telle maniere que par 
exemple les parties fixes deviennent actives alors que d'autres parties 
prealablement actives pourront devenir fixes. L'on montrera aussi que certaines 
parties prealablement en double action rotative, pourront ne se voir attribuer qu'une 
seule action rotative, ou encore une action rotative reduke, et ainsi de suite. 
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Nous montrerons aussi dans cette section que par la generalisation les distributions 
des elements, Von cree des machines dont V effort sera totalement different, que 
Von pourra differ encier et classer selon qu'elles sont Compressives, Neutre, ou 
Motrices, 



Preambule explicatif : exemple prealable a partir des distributions de machines d 
pistons 



Pour mieux comprendre la presents section, i 5 on pourra mettre en comparaison 
dynamico ggometrique les trois moteurs de type k piston suivants, soit le moteur 
standard, le moteur orbital, et le moteur a cylindre rotor, a poly maneton, a cylindre 
rotor poly inductif (Fig30) 

Si Ton analyse comparativement ces trois principaux types de moteurs., en 
comparant les emplacements et mouvements specifiques des principales pieces de 
motricite et de compression, Ton peut d£gager les relations suivantes : 

a) Le moteur standard poss&de 

1) un ensemble de cylindres mecaniquement fixes et 
g^ometriquement alignees 

2) un vilebrequin monte rotativement, dont les port£es sont 
diversement alignees 



b) Le moteur orbital realise la distribution g£ometrico m£canique 
suivante: 

1) un ensemble de cylindres mecaniquement fixes et 

geometriquement diversement alignes 

2 ) un vilebrequin avec une seule portee commune 
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c) Le moteur a cylindre rotor realise la distribution geometrico mecanique 
suivante: 

1 ) un vilebrequin fixe , consistant en un axe fixe excentrique 
2) un cylindre rotati£ dans lequel sont insures plusieurs cylindres 
alignes de fa$on diverses. 

d) Le moteur k poly mane tons redistribue deux pistons pour un seul 
cylindre, chacun d'eux 6tant rattach&s a un maneton en meme sens ou 
en cadran oppos£ 

f) Le moteur & cylindre rotor polyinductif realise, sur deux manetons le 
soutien d'un piston et le soutient d'un cylindre poly inductif 

L'on voit bien que la disposition g6om£trique et la dynamisation mecanique des 
616ments forment des moteurs fort difF&rents, non seulement au niveau de leur 
forme, de leur dynamique, mais aussi au niveau de leur puissance. 

En meme temps, cependant, Fon voit que ces machines ont toutes des composantes 
souches equivalentes. Elles possedent toutes un mouvement rotationnel et un 
mouvement rectiligne, et une partie passive. Dans les deux premiers cas, le 
mouvement rotationnel est octroy^ au vilebrequin, et dans le dernier, il est octroye 
au cylindre, et aux bielles et pistons. 

Mais ces distributions differentes ne sont pas que g£ometriques ou dynamiques. 
Elles sont aussi tr&s importantes m&aniquement. En effet, alors que ces attributions 
dynamiques de a et de b n'ont que peu de differences sur la mecanique et la force 
motrice, la troisidme dynamisation elle, apporte des differences fondamentales en 
modifiant les parametres de la machine. Celle-ci devient en effet beaucoup plus 
puissante en compression, mais d'autant plus faible en motorization* Nous 
montrerons plus loin que les capacity compressives des machines rotatives, et plus 
particulierement post rotatives, peuvent, par des redynamisations pertinentes etre 
transfonnees en qualit6s motrices. 

Quant aux machines motrices k poly maneton k cylindre fixe, Ton peut se rendre 
compte que si les manetons sont k des hauteurs differentes d'un meme manchon, la 
machine est hautement compressive , entre les pistons, alors que si les manetons 
sont situees dans des cadrans opposes, la puissance est Motrice. 
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II est des plus important de bien realiser, done, que les machines varient de nature, 
selon le type de distribution geometrico-dynamique des etements choisie, passant 
de la forme neutre , k la forme compressive, ou a la forme Moteur dans leur forme 
Moteur. 

Riattributions geometrico dynamiques des machines rotatives en gineral 

De la meme maniere que pour les moteurs a piston, et tel qu'on Pa realise pour les 
machines a dynamique Clokwise, Ton peut recomposer de diverses man&res les 
machines rotatives. 

Comme pour les machines k pistons, de nouvelles attributions et redistributions 
geometrico m^caniques pourront etre realisees apres avoir bien identifier les 
positions geometriques de chaque element de ces machines et leurs fonctions 
dynamiques, dans leur forme standard. 



Cette m£thode est aussi issue de P observation absolue est certes plus precise, et 
dans la mesure ou Pon entend realiser les ^attributions et redistributions sous la 
forme moteur, il nous para!t pertinent d'en repertorier les elements. 



Par elle : 

a) Pon obtient une vitesse de vilebrequin relativement 6gale a celle de 
la pale, ce qui est impossible dans les premieres manieres 

b) Pon obtiendra, considere de ^observation a partir du vilebrequin, 
un mouvement de pale en Clokwise de la pale, original et unique a 
cette m£thode. 

La methode d'observation, et par la suite de decoupage, par Pabsolu, est la seule 
m£thode pertinente, du point de vue Moteur. Elle permet de comprendre a) qu'il 
doit necessairement y avoir quatre parties creant la motricite, comme dans le 
moteur a piston, un piston, une bielle, un vilebrequin, et un armement 
b) et que la partie motrice superieure doit Stre plus rapide que la partie inferieure 
que la partie inferieure. L' observation par Pabsolu reconnait done les pieces 
motrices mi n i males suivantes, qu'elles soient placees en etagement, en 
entrelacement, en juxtaposition, en succession : 

- une partie compressive la pale et le cylindre 

- une partie rotative lente, en mouvement lent principal 
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line partie rotative en mouvement rapide secondaire 
un armement 



Les reattributions et redistribution issues de ce d£coupage mtScanique sera fort 
pertinente, puisque Ton aura toujours le nombre minimal d' figments moteur 
constitutes. 

Du point de vue geometrico dynamique, les deux premieres m&hodes sont 
identiques entre elles. Elles se composent la machine trois Pigments constitutife 
seulement : 

- d'une partie compressive : le cylindre la pale (confondue avec 
le vilebrequin-maitre) 

- d'une partie post rotationnelle rapide : Pexcentrique central 

- d'un armement fixe et centre 

I/on a par consequent seulement deux centres de rotation et une partie fixe, 

L'on montera en effet que les excentriques central des deux premieres methodes 
sont en fait les excentriques planetaires de la methode par poly induction, que I 'on 
a dispose defagonforcee au centre, et que le mouvement de la pale gros et lent 
retroactivement, est celui du vilebrequin mattre de la methode poly inductive. 

Vu de cet angle, il deviendra evident que la lacune principale des machines 
rotatives, en est d'abord une d' interpretation des parties, se realisant ensuite de 
f&9on inverse dans irrealiste dans la conception mecanique inversee. L'on 
montr era plus abondamment que Von a d'abord rialisd les machines rotatives 
comme si Von avait tout d'abord voulu les rialiser a la maniere de la machine a 
cylindre rotor d pistons. Cefaisant, Von a inverse les elements de rotation, et 
Von a diminue, sinon detruit les Elements nwteurs. 

L'on montrera que Ton a agit en effet comme si Ton avait plutot V intention de 
realiser une machine de forme compresseur 

Reattribution de Fart anterieur ( Wankle) 

Dans cet ordre d'id£e, Ton comprend mieux que Tart anterieur ne comprenne que 
peu de redynamisations, puisque deux seules ^attributions sont possibles, soit celle 
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Par double axe fixe , et celle Par cylindre rotor/pale fixe, Les possibility de 
pennutation sont en effet limitees. L'on petit retrouver la premiere de celles-ci 
chez Wankle, que Ton commentera ici brtevement, avant de dresser un lexique plus 
g6n6ral de celles-ci. 

Pour les fins de la present© rSpertoriation des dynamisations possibles, on les 
nommera de fa9on classificatoire de la fa<?on suivante : Par double parties 
rotationnelles decentrees en cylindre unique ou d double cylindres 

Dans la premidre redistribution, il s'agit de soustraire totalement la vitesse du 
vilebrequin, et par consequent la vitesse positionnel de la pale. D'un point de vue 
pratique, le vilebrequin sera remplace par deux axes, jouant respectivement le r61e 
de Taxe central et le maneton, mais cette fois-ci fixes. (Fig. 31a) 

La vitesse post active du vilebrequin en relation avec le cylindre est done 
totalement annulee. Cette action sera accomplie par le cylindre action du cylindre. 
Les deux parties voyageront dans le meme sens, ce qui conservera la machine dans 
son strict aspect Compressif. 

Le cylindre et la pale auront done dans ce montage des mouvements strictement 
retrorotatifs rotationnels, et par consequent dans le meme sens. Cette figuration 
respectera les courbures primaires des pieces et les eloignements et 
rapprochements de parties se feront a raison d'une fois par tour. Wankle propose 
pour cette dynamisation deux methodes d'entrainement des parties, soit par double 
engrenage interne-externe , ou par engrenage intermediaire . La dijjiculte motrice 
d'une telle distribution, lorsque realisee par les moyens de gouverne de Wankle, est 
I 'inaptitude a desequilibrer la poussee sur la pale, de telle maniere de produire une 
action motrice, ce qui rend la machine simplement compressive 

Nous ajouterons aux presentes les m6thodes par entralnement en miroir, par 
engrenage cerceau , par chaine , par engrenage interne juxtaposes , par engrenage 
internes etag£s , qui seront plus pr£cisement commentes dans la suite des presentes 
(Fig. 32) 

Par ailleurs, ce qui semble Stre une seconde distribution suggeree par Wankle n*en 
est pas une. (Fig. 3 lb) En efifet, il n'y a pas de redistribution reelle des elements 
entre eux dans cette methode 9 mais simplement une distribution generate 
rotationelle egale de tons les elements. Cette m£fhode n'apporte done que peu. 
Wankle demeure prisormier de sa grille d'observation et de la double rotativite des 
elements. 
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Bn effet, dans cette figure, tons les elements, le vilebrequin et la pale, Vencrage, le 
cylindre sont sur actives exactement dans les memes proportions, sans aucun 
changement de rapport. I/on agit exactement comme si Von tournait un moteur 
sur lui-meme, sans changer aucun element, on encore, comme si pendant le 
tournage, Von changeait soi-meme simplement de perspective. End£pitdes 
apparences done, il n'y aucune modification ou apport de nature par cette 
dynamisation, puisqu'il s'agit d'un dynamisation de Pensemble, II ne s'agit done 
pas la d'un dynamisation. H s'agit la d'une transposition sans aucune alteration, 
avec aucun developpement. II se passe en effet comme si pendant le tournage 
interieur d'un moteur par exemple k piston, Ton avait tourne celui-ci sur lui-meme. 
L'on sent bien que Wankle avait eu une intuition du cote de la dynamique des 
elements, mais l'appareillage conceptuel dont il disposait ne lui a pas permis de la 
fractionner autrement que dans la premiere m6thode. 

De plus, rinventeur ne montre pas outre mesure les mecaniques susceptibles de 
realiser adequatement cette procedure. En effet, Pinventeur ne presente aucune 
methode de controle de rotation du cylindre, dans le meme sens. Pourtant, comme 
nus le voyons k maintes reprises, des methodes de controle differentes produiraient 
des rendement forts differents. 

L 'on ne retrouve done a proprement par qu'une seule r&attribution chez Wankle 



Br£ve conclusion 

Nous montrerons ulterieurement et plus prScisement les differentiation importantes 
h 6tablir relativement aux capacites Compressives, Neutres, et Motrices des 
machines rotatives en particulier. 

H est simplement important de specifier ici que la redistribution de Wankle a &te 9 
du point de vue d'une amelioration de la motriciti, produite sans aucun 
changement de nature relativement a celle-ci. En effet, il est important de constater 
que la seule redistribution trouvee a plutSt augmenti la puissance compressive de 
la machine au detriment de sa qualitd motrice, qui non seulement n 'a pas ete 
amelioree, mais a mime ete diminuee. 
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Methodes de reattribution et redistributions suggeres aux presentes 
Prealable 

Bien entendu, la presente section de ^invention a pour de repertorier de fa£on 
exacte, complete et synth&ique 1' ensemble des rSattributions et redistributions 
possibles pour ce type de machines motrices. 

Mais, comme nous Pavons fait depuis le d£but de nos travaux a ce sujet, nous 
avons P intention, meme si les machines s'appliquent tout autant auxpompes 
qu'aux moteurs, de continuer de privilegier les distributions qui amelioreront plus 
precisement les aspects moteurs, de meme que celles qui amelioreront les 
possibility de realisations de la machines. De meme au point de vus conceptuel, 
nous avons Pintention d'appuyer plus precisement sur les types de redistributions 
qui, comme on le montrera, changent en l'ameliorant la nature meme des 
machines. 

Les changements de nature des nrachines identifies ici seront non seulement ceux 
qui affecteront leur nature simplement rotative, faisant passer, comme on le verra 
certaines machines de type retro rotatives, a des types de machines post rotatives, 
ou bi rotatives, mais aussi des changement qui feront passer les machines de 
machines plus Compressives, a machines Neutres ou Motrices. 

Finalement, certaines redynamisations modifieront totalement les idees anterieures 
en lesquelles Taction du piston est toujours poly inductive. 

Pour ces raisons, avant d'entamer plus specifiquement cette section, nous 
completerons de &9on plus approfondie le comparatif avec des redistributions plus 
specifiques k des moteurs a pistons. 

Distinctions 

Pour les fins de la pr6sente divulgation, nous distinguons les termes reattribution et 
redistributions de la fkgon suivante. L'on dira qu'un reattribution sera la 
recomposition de la machine de telle maniere que les permutations relatives aux 
qualites mecaniques ou motrices de la machine soient realisee sans qu'il n'y aucune 
fragmentation ou addition dynamique ou mecanique des parties. Dans une 
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reattnbution 1 on reattnbuera simplement les rdles des parties. Par exemple, comme 
on le montrera dans la reattribution par cylindre rotor, le cylindre deviendra 
plan6taire et la pale fixe, d'oii son appellation de pale butoir. 

Par ailleurs Ton parlera de redistribution lorsque les parties de la machines, 
dymamiques on mecaniques seront soit subdivisees, ou encore, soit qu'elles 
recevront des parties additkraelles. L'on pourra done parler de redistributions 
dynamiques, ou mecaniques, par exemple d'encrage ou de vilebrequin. 

Redistributions d'encrages 

L'on parlera de redistribution d'encrage, non seulement lorsque l'encrage, comme 
on 1 a deja vu sera dynamique, mais aussi lorsqu'U sera soit dedouble, ou encore 
lorsqu il servira a deux inductions difierentes. C'est ce qui se passe notamment 
Dans la machine a Mouvment Clokwise, puisque l'encrage est dedouble, et sera 
deux parties. En effet, les encrages de cette machine sont les axes fixes des 
excentriques superieurs, et l'engrenage de hen des deux inductions. 

Redistributions dynamiques 

L'on parlera de redistributions dynamiques lorsque l'on retranchera a la dynamique 
a un element une partie seulement de sa dynamique pour la reattribuer 
compensatoirement a une autre. D'une autre maniere, l'on pourra aussi a une partie 
dynamique une certaine valeur mecanique et la retrancher compensatoirement a 
une autre L'on doit noter au surplus que ceci est toujours conditionnel au point de 
vue dans la dynamique Clokwise, par exemple, vu de l'exterieur l'on a stoppe le 
mouvement rotationnel de la pale. Vu de l'interieur, l'on a augment© la 
retrorotation de la pale. Vu de l'observation absolue, l'on a retranche le mouvement 
du vilebrequin maitre. 

En resume done, les dynamiques en Clokwise sont des distributions dynamiques 
Le mouvement retrorotationel de la a et6 accelere, et, il a par consequent felm 
soustraire pour ainsi dire, une certaine valeur a celui-ci en retroactivant le cylindre. 

Redistribution de giomitrique du vilebrequin 

Comme nous l'avons montre precedemment au niveau dynamique, l'on peut non 
seulement attribuer difKremment certains aspects dynamiques de la machine. Dans 
la presente section, 1 on montrera que l'on peut aussi non pas simplement attribuer 
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difKremment les fonctions du vilebrequin, mais au surplus les distribuer 
differemment 

C'est ainsi que, corame pour la dynamique, Ton divisera les fonctions du 
vUebrequin, agissant ainsi en double vilebrequin, une partie etant attribute a 
cylindre rotor et V autre a la pale. Cette redistribution produira les mSme resultats 
que si Ton avait eu une longueur de vilebrequin variable, et par consequent un 
course positionnelle de la pale ou du cylindre rotor non reguli&re geometriquement 
ou dynamiquement , ce qui est P essence meme des machines birotative. Encore une 
fois, pour mieux comprendre la logique de la presente section, Ton se servira tout 
d'abord d'exemples realises avec pistons et cylindre rotor. 

Comme nous Favons d&jk montre , a Fajout de Tart anterieur, P on peut fabriquer 
un piston a inserer de fa9on coulissante dans un cylindre de telle maniere que ce 
piston soit lui-m§me muni, en son interieur, d'un cylindre , lequel cylindre recevra 
un piston secondaire . L'on peut ensuite relier ces deux pistons k deux manetons 
dififSrents d'un meme vilebrequin. Les deux cas de figures principaux seront 
lorsque les manetons de ce vilebrequin seront dans le meme cadran, et inversement 
iorsqu'ils seront situ£s dans des cadrans contraire. Dans le premier cas, de figure, 
du meme inventeur, la portee plus longue du piston inferieur lui assurera un 
voyagement lui permettant de rattraper k la montee le piston superieur et, k la 
descente, de s'en Eloigner. Comme on peut le constater, si Ton produit une 
explosion entre les deux pistons, il y aura sur Tun une poussee contradictoire qui 
abaissera fortement la capacite d' effort de la machine. Cependant, si Ton 
compresse des gaz entre ces parties, la puissance necessaire au vilebrequin sera 
minimisee. 

Dans le second cas, connu de Part ant&ieur pour la realisation d' alimentation de 
moteurs deux temps, les manetons sont disposes k contrario Tun de Fautre, avec 
pour r£sultat que la mont£e de Tun des pistons correspondra k la descente de 
P autre et inversement Par consequent, si Ton produit une explosion entre ces 
parties, Peffort est moteur par opposition k neutre ou compresseur. 

Ces notions sont trbs importantes puisqu'ettes permettent de montrer, d'tme 
dewcieme maniere que certains montages des machines sont des montages 
Compressifs, d'autres Neutres, et d'autres encore Moteur. 

L'on se rapprochera plus de la presente explication en reconsidSrant de cette 
maniere les machines a cylindre rotor avec vilebrequin acti£ post rotatives et r6tro 
rotatives. L'on peut constater en efifet que les rotations en meme sens deja 
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montrees en dynamique ont des effets directs sur la motricite de la machine, la 
rendant bonne Compressive, mais mauvaise Motrice. Par opposition, les rotations 
en sens inverses les rendent plus Motrices et moins Compressives. 

L'on se rapprochera plus encore de notre propos en pla?ant non seulement les 
pistons, mais aussi le cylindre en rotations poly inductive. En effet, pour ce feire, 
I' on imaginera qu'un cylindre est dispose dans un piece poly inductive , cette ptece 
etant par exemple montSe rotativement et plan&airement sur Pexcentrique d'un 
vilebrequin . L'on imaginera ensuite les deux cas de figures prec6demment 
6nonc£s, soit celui ou un second maneton, recevant bielle et piston est monte sur le 
meme cadran, ou dans le cadran oppose du cylindre poly inductif ou orbital. A 
Panalyse, Ton constatera que ce nouveautype de machine realise exactement les 
qualites des types a piston mais et cylindre fixe dejk commente, k Perception 
cependant que, comme le cylindre rotor est en mouvement, le nombre 
d'61oignement et de rapprochement par tour est augment^. L'on notera que les 
explosions agiront a traction et avec un temps mort raccourci et rapide. L'on notera 
au surplus, que, comme dans notre moteur k cylindre rotor, Von pourra r^aliser ce 
type de machine avec plusieurs pistons par cylindre rotor plan&aire poss^dant 
plusieurs cylindres. II est important de noter ici que Feffet moteur des machines a 
cylindre rotor a piston en contre rotations est ici augmente par la poly induction du 
cylindre, qui cause des accelerations et decelerations supplementaires aux 
rapprochements et eloignements de elements. C'est pourquoi nous classerons ces 
machines comme etant motrices-motrices au point de vue de Peffort 

Ces explications nous amenent aux comprehensions plus precises de Pusage de 
poly maneton supportant cette fois respectivement des pales et cylindres de 
machines rotatives. 

En ce cas , Ton suppose un axe monte rotativement dans la machine , cet axe etant 
muni de deux manetons auxquels seront montes rotativement le cylindre rotor et la 
pale piston. Chacune de ces parties sera muni au surplus d'une induction de 
premier degre, parmi le corpus de m&hodes d6$k donnees par nous-memes, et 
assuranl le reglage orientationnel des parties. 

Le premier cas de figure sera celui ou les manetons seront disposes k contrario. 
En ce cas , comme on peut le voir dans la sequence de la figure , les pales des 
machines pourront s'enfoncer plus profbnd&nent dans le cylindre lors de la 
compression, et s'£loigner du cylindre lors de leur passage dans les encoignure, ce 
qui assurera une forme birotative a la machine. Au surplus, F explosion entre les 
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parties realisera un temps mort tres court et un mouvement a contrario des 
vilebrequin et, realisable aussi k contrario dans les parties conqaressives. 

La meme methode appliquee a des figures post rotatives, permettra de reduire la 
compression excessive, et aussi d'augmenter le couple de la machine. Inversement, 
si le manetons sont situes du mSme cote, le bombage sera augments, et Ton pourra 
realiser une surcompression apte & realiser la machine de type diesel. 

Comme nous venons de le montrer, de diverses manieres le mouvement poly 
inductif des machines post et retrorotatives peut etre realise, de diverses manieres 
dynamiques, chacune d'elles continuant de realiser dans le temps les figurations 
originelles post et retrorotatives. 

La machine en poly maneton est une redistribution mdcanique pratiquees sur le 
vilebrequin de la machine, reparti maintenant oppositionellement sur deux 
elements. 

En derniere analyse, notons un fait fort important que pour Stre efificaces a leur plus 
au point les redistributions de vilebrequin comportent un certain ajout geometrique 
& la longueur totale des vilebrequins. Le vilebrequin a poly maneton, ou les 
vilebrequins en inversion des redistributions allongent la course trop r&iuite des 
machines rotatives, et plus particulierement de machines retrorotatives, de la meme 
maniere que les vilebrequins en 6tagement des poly inductions etag6es. 



R6sume 

L'on comprendra, & la lumfere des derniers propos, qu'il est presque impossible de 
dresser un lexique de toutes les redistributions possibles. Cependant toute seront 
realises selon ces trois regies de permutation, separ&nent ou simultan&nent 
Nous ne dresserons done ici qu'un href lexique des figures les plus ideales de 
redistributions. 

Propos 



Nous avons done a present suffisammeni de mati&re, non seulement pour classifier 
les nouvelles attributions et redistributions, mais aussi, pour en juger 
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sommairement, mais correctement la nature des nouvelles realisations qui en seront 
issues 



Reattributions de premier degre et de second degre 



Les principales reattributions et redistribution des machines de premier degr6 et de 
second degre peuvent Stre repertories de la fe?on suivante : 

Premier degr£ ( machines k deux parties rotationelles , ou bipolaire) 

- Double axes fixes Wankle * 

- Par cylindre rotor /piston butoir 

Second degr£s (machines k trois axes rotationels , qu'ils soient etages, 
entrelac6 m juxtapose successife , ou tripolaire) 

- Par pale en Clokwise /cylindre rotationnel * 

- Par cylindre rotor poly indue tif, pale rotative 

- par cylindre en Clokwise /pale rotationnelie 

- Par cylindre periph&ique /pale polyinductive 

- Par cylindre rotor periph&ique /pale fixe rotationnelie 

- Par cylindre rotor/pale rectiligne * 

Troisieme degre ( les machines de second degre dont Tune des parties 
rotatives a ete augment^ , par polycamation, coulisse , augmentation d' induction , 
d6doublement de dynamique , ou dedoublement de manetons., quadrapolaire ou 
plus) 



Note : 1) les redistributions et ^attributions marquees d'un Asterix sont dgja 
commences 

Par ailleurs, nous montrerons de plus que Ton peut soit, redistribuer des machines 
de second degre, ou soit encore, ce qui revient k la meme chose, augmenter le degre 
de machines deja redistributes. 
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Propos 

Selon la methode d* observation par observateur absolu, Ton peut ripertorier les 
principaux elements geometrico dynamiques constitutifs des machines de premier 
degre de la &9on suivante : 

a) un cylindre fixe 

b) un vilebrequin maitre rotatif h la meme vitesse relative que la 
pale 

c) un pale, soumise au double mouvement du vilebrequin maitre et 
des excentriques 

d) deux excentriques rotationellement montes sur le vilebrequin, 
dont la vitesse est de deux fois sup£rieure a celui-ci, et la 
grosseur de deux fob interieure ( Nous prenons bien entendu, a 
titre d'exemple, les rapport de vitesse d'une machine post 
rotative a pale triangularis) 

e) unencrage 



Reattributwn par cvlindre rotor polv inductif/pale butoir J seconde riattribution 
possible bipolaire ) 

La reattribution des 616 ments par Cylindre rotor /pale butoir est la seule autre 
riattribution possible bi polaire. II est evident qu'avec seulement deux p61es, il ne 
peut y avoir plus de permutations. 

Dans la recomposition que Ton nomme par Cvlindre rotor polv inductif/pale 
butoir. Ton retranchera totalement le double mouvement de la pale afin de la 
rendre fixe, d'ou son appellation de pale butoir. Pour combler cette rigidite, l'on 
octroiera non seulement un mouvement rotatif au cylindre, mais un double 
mouvement rotatif superpose, planetaire, dont on peut voir la sequence pour un tour 
h la figure (Fig. 33) 
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Cette maniere de faire sera pertinente tout d'abord au niveau au niveau des 
applications. En effet, surtout en mature de pontes et machines compressives, la 
possibility de r6aliser la machine avec une piece centrale fixe permettra d'y fixer 
Tune des embouchures, soit d' entree, soit de sortie des matieres. En effet , tout 
d'abord au niveau des applications, nul besoin de mentionner que la realisation de 
la machine avec pale butoir permettra, lorsque celle-ci sera realis^e sous forme de 
pompe ou compresseur , de la realiser de telle maniere que les entrees et sorties des 
mati&res soient pSripherique et centrale. En matiere de pompe, la pression pourra se 
faire de Fexterieur vers 1'interieur, ce qui augmentera la force de pression. 

Mais cette mantere de faire sera aussi originate quant a la nature differente de la 
machine qui en resultera, tant au niveau du type mecanique, qu'au niveau de sont 
aspect compresso-moteur. En effet, en matiere de motorisation, ce type de 
redynamisation sera d'une extreme importance pour les raisons suivantes. 

Dans une machine de dynamisation standard, une m&canique post rotative 
realise une forme de cylindre post rotative. Dans le type de redynamisation 
propose, I 'on doit constater la nature specifique du resultat obtenu puisque la 
dynamisation de figure post rotative est rialisee avec une micanique de type 
contraire, a savoir de type ritro rotative, et inversement une figuration de type 
retrorotative est realisie avec le recours d une mecanique post rotative. Ceci 
aboutit a Voriginaliti notable suivante, resultant directement de Venonci 
precedent : la machine devient automatiquement bi rotative, etant en effet 
constitute par une mecanique et une figuration contraire. Ce constat 
s 'accompagne de la verification suivante di V effet que les figures rialisies n 'ont 
plus les formes parfaites des figures primaires, retro ou post rotatives, mens sont 
au contraire bi rotatives. 

En effet, Vutilisation de mecaniques contraire apporte d'elle-meme les correctifs 
qui auraient normalement resulti de modifications de second niveau. Ainsi par 
exemple le cylindre d'une machine triangulaire, k cylindre rotor poly inductif est 
plus obtus, alors que celui d'une machine en cylindre en huh, post rotative, est plus 
retreci. 

La redynamisation produit done les mimes effets de changement de nature que les 
diverses modifications par exemple par engrenages polycame, par gouverne de 
positionnement de pale non circulaire et ainsi de suite. 
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Une troisieme particularite de ce type de redynamisation produit l'effet suivant que 
l'explosion les pieces produira une action motrice cettefois-ci tractive sur le 
vilebrequin et, au surplus, pour les figurations post rotatives, en cows de 
revolution. En effet, alors que dans sa forme standard, l'explosion agit en poussee, 
elle agira dans cette machine en traction. Finalement, si l'on veut etre encore plus 
precis dans nos differentiations, Ton notera que l'explosion se produit non pas a la 
fin du cycle retrorotatif de planetaire mais en son milieu La nouvelle machine est 
done bimecanique, a traction, et a explosion en cours. 

La courbure specifiquement birotative du cylindre assurer a non settlement 
optimalisation de la compression, mais aussi celle du couple, ce qui est 
caracteristique des machines de second degre. 



Voila done certainement une nouvelle $a$on de produire des machines de second 
degre, obtenue sans aucun ajout de pieces, mais s implement par une 
redynamisation des celles-ci. A 1' oppose des machines a pistons, en laquelle la 
redynamisation par cylindre rotor diminue le couple, cette redynamisation, dans les 
machines rotative, augmente considerablement celui-ci. 

Reattributions de second degre ( tripolaires) 



Methode par cylindre rotor /pale rotative 

Comme la methode par mouvement Clokwise, la ^attribution est ici aussi d'une 
certaine maniere une redistribution. Celle-ci est de second degre puisqu'elle est 
tripolaire, e'est-a-dire qu'elle necessite trois axes de rotation distincts. 

Comme nous l'avons deja vu, une nuance a etablir entre reattribution et 
redistribution. Lorsque les parties dynamiques d'une machine sont interchangees 
sans autre modification, L'on parlera de reattribution. Par exemple, dans le cas des 
moteurs orbitaux, ou encore a cylindre rotor, par rapport aux moteurs standard, Ton 
parlera de reattributions. De meme, dans le cas de machines a deux axes fixes et de 
machine a cylindre rotor, par rapport a des machines rotatives standard, Ton parle 
de reattribution. 

Ce pendant lorsque Tune des parties, dynamique ou mecanique est subdivisee et 
par la suite, reattribues en deaoublement, l'on parle de redistribution. C'est par 
exemples des moteurs a polymanetons, en lesquels les manetons sont redistribues 
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entre deux pistons. C'est aussi le cas lorsque, dynamiquement, les manetons vont 
en sens contraire du cylindre rotor. La dynamique est distribute et reattribue apres 
cette redistribution. 

De la meme maniere, pr6c6demment nous avons redistribue le maneton des 
machines triangulaire a mouvement Clokwise, pour les rendre plus compressives. 
De la meme maniere, nous avons redistribue la dynamique de la pale, lui 
retranchant de la vitesse jusqu'a lui conferer la denotation equivalente a la rotation 
du vilebrequin, creant ainsi le mouvement Clokwise. Nous avons du ajouter un 
mouvement de cylindre. 

Les redistributions creent automatiquement une augmentation du nombre de 
rotationalites, etpar consequent de niveau et de degris des machines. 



De la meme maniere, pour obtenir en remplacement d'une pale butoir, une pale 
rotative, il faut soustraire ou ajouter un certain quantum de rotation au cylindre 
rotor. Par consequent il faut en diviser le temps et redistribuer le resultat de cette 
division a deux pdles rotationnels. 

Si Ton reprend a titre d'exemple le moteur a cylindre rotor a pistons deja presente, 
l'on se rendra compte que l'on pent cette fois-ci le soutient des divers pistons cette 
fois-ci a une vilebrequin , ce vilebrequin cette fois-ci agissant a contrario du 
cylindre rotor. Ce feisant, l'on obtiendra une distanciation beaucoup plus rapide 
des elements et une plus grande puissance developpee entre eux. Pour maintenir la 
portee des pistons, encore une fois sans embiellage, l'onutilisera cette fois-ci, 
comme montre precedemment dans nos travaux, une mecanique retrorotative, 
additionnee d'tme bielle de gebm&rie. 

Une realisation similaire est feisable dans les machines rotatives, et aura les meme 
efifets benefiques en wSduisant le temps mort et en feisant passer la machine non pas 
de sa dynamique neutre a sa dynamique compressive, mais bien plutdt a sa 
dynamique Motrice. (Tig. 34) 

Comme nous 1' avons vu dans notre premiere reconstruction, U est possible de 
dynamiser le cylindre en poly induction et de conserver la pale fixe. En outre, si 
1 on dynamise de fecon insufBsante le cylindre planetaire, l'on devra compenser 
par une action strictement rotative du piston butoir. En effet, l'on se rendra compte 
que si l'on octroi, pour un meme mouvement de l'excentrique supportant le 
cylindre rotor poly inducti£ une vitesse orientationnelle inferieure au cylindre l'on 
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devra compenser ce manque de vitesse par une vitesse en sens contraire de la pale, 
creant atnsi un mouvement a contrario des parties. 

Ce mouvement a contrario augmentera, comme dans la machine k cylindre rotor, la 
puissance motrice en fecilitant la d£construction du systeme et en en reduisant le 
temps mort. L'on parlera done de machine rotative Motrice, par opposition aux 
machines Neutre ou Compressive, de i'art anterieur. Comme dans le cas des 
machines rotatives a cylindre rotor retro, si Ton produit entre les pieces une 
explosion, celle-ci poussera naturellement chacune d'elles de son cot6, le sens de 
ces poussees etant parfaitement conforme a lew sens de rotation specifique. Bn 
contrepartie Feffet compresseur est moins puissant, et il faudra plus de puissance 
ext&rieure pour compresser les parties* 

Au point de vue de ses applications, cette m6thode est aussi importante lorsque la 
pale centrale sera utilisee a d'autres fins que celle d'une machine k combustion 
interne. En effet, cette pale d£sormais strictement rotationnelle pourra etre utilisee 
comme pale de propulsion, comme on le vena plus en detail dans la fin de cet 
ouvrage. 



Redistribution par Cylindre en Clokwise /pale rotationnelle 

Aprfcs cette restandardisation des apports de la notion Clokwise, poursuivons les 
reattribution et redistributions possibles k ces sujets. 

A T inverse de la redynamisation pr^cedente, la dynamique en Clokwise peut etre 
appliquee au cylindre rotor. En ce cas, ce sera la pale qui devra effectuer un 
mouvement purement rotationnel. C'est ce mouvement qui remplacera le 
mouvement du viiebrequin maitre, et celui-ci sera pour cette raison tr6s puissant. 
En eflfet, Ton pourra par exemple assigner une course en Clokwise au cylindre 
rotor, ce qui permettra la pure rotation de la pale. Pour ce faire Ton pourra 
soutenir la parle par toutes les mecaniques pr&entdes plus avant pour la pale, avec 
des rations de un sur un. L' on doit noter que la m&hode en Clokwise est la plus 
evidente. Cependant, le degr6 de Clokwise, et par consequent de rotation a 
contrario des machines pourra §tre vari6 sans pour autant changer la nature de la 
presente redistribution. 
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Methode par pale fixe au vilebrequin 



Dans les redistribution prececlentes, nous avons suppos6 que le mouvement de la 
pale etait invariable orientatiormellement, et cela vu d'un observateur exterieur. 
Nous avons aussi dit que vu du vilebrequin, ce mouvement etait rotationnel, a 
raison de un pour un retrorotativement. 

Ici, le mouvement rotationel de la pale n'est pas subdivise, mais completement 
stopped Nous supposons que la pale n'a plus aucun mouvement orientationnel, par 
rapport a son vilebrequin, lorsque observee de son vilebrequin puisqu'elle est fixee 
rigidement sur le manchon de celui-ci. Vue de 1' exterieur, elle a done un 
mouvement rotationnel identique a celui du vilebrequin (Fig.36) L'on doit done, 
pour coupler ce mouvement, realiser un cylindre dont le mouvement sera non 
seulement rotationnel, mais aussi poly inductifj a par surcroit de facon 
peripherique. Encore une fbis, la methode par poly induction vient 
geometriquement a notre rescousse, puisqu'elle nous enseigne que le mouvement 
planetaire est une composition de deux mouvements circulaire, l'un central, 1' autre 
peripherique. L'on pourra done installer rotativement le cylindre dans une partie a 
cet efifet, et controler son axe par une poly induction simple , sachant que la courbe 
poly inductive est un compose de deux circonferences, Tune maitre, l'une 
superposee. Ce sera cette circonference superposee qui controlera la position et le 
retrorotation du cylindre autour de la pale fixe. 

Ce type de machine, qui pourra comporter plusieurs systemes en combinaison, dans 
des mega machines, pourra etre certes utilise pour une grande puissance, alliee a 
un grande douceur des explosions, pouvant Stre soit synchronisees successivement, 
sous simultanement. 

Methode de distribution par pales poly inductive peripMrique, cylindre fixe 
periphirique 

L'un des apports geometriques pertinent de la methode de poly induction est 
d' avoir montre que le mouvement poly induction est un compose de mouvements 
circulaire et planetairement circulaire. Par consequent l'on sah que les extremites 
d'une pale de machine rotative, par exemple a cylindre triangulaire, decrit deux 
rotations planetaires, et cela de la meme maniere que s'il y avait eu un vilebrequin 
planetaire le faisant. Cette constatation permettra de controler plusieurs pales 
piripMriques par une seule articulation centrale. L'onpourra done redistribuer en 
peripheric les machines poly inductives. Comme pour le cas precedent, l'on pourra 
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ainsi produire de m£ga machines ou turbines de compression ou detention des gaz. 
(% 37) 

Methode par pale rectiligne, cylindre rotationel 

Comme demontr^ a mos travaux anterieurs, le mouvement de la pale pourra Stre 
rectiligne et celui du cylindre rotationneL A la difference du mouvement en 
Clokwise de la pale, qui realise le cylindre de fefon conventional, ici le cylindre 
sera automatiquement de second degre. Cette methode peut aider a augmenter la 
compression des machines retrorotative. (Fig. 35) 

Mithodes de redistribution de machines de second degre et superieur 

Dans nos demiers propos, mous avons montre comment non settlement Von 
pouvait, mais aussi Von devait redistribuer les parties des machines rotatives,pour 
en tirer leurs capacites motrices inherentes* Cette section aura certes permis de 
montrer que ces parties avaient et6 des le debut historiquement et par Pusage 
distributes de fa$on fautive, et que les distributions proposees sont vraiment celles 
qui sont inherente au par fait fonctionnement de ces machines. 

Par ailleurs, nous avons aussi montre que l'on pouvait, meme dans leur dynamique 
fautive, construire des machines de degre superieur en leur apportant des 
modifications de course et de formes de cylindre approprtees. Les prochains propos 
auront done pour objet de montrer comment Ton peut, evidemment redistribuer les 
parties des machines de degre sup&ieur. Pour ce faire, deux procedures sont 
possibles, soit redistribuer des machines de second degr£, ou soit encore Clever 
d'un degre les diverses distributions que nous avons dep montrees. Nous avons 
choisi la seconde procedure, dont le classement nous apparait plus facile. 

L'on peut resumer le passage des machines de premier degr6 k cehii de deuxi&me 
degre en sp£cifiant que dans les machines de premier degig, bien que la course des 
extremity s des pales soit orbitale, celle des centres de celles-ci est k la fois 
circulaire et r6guliere. De plus, Ton peut considerer, comme nous F avons montre 
aux presentes, que les machines de second degr£ peuvent aussi ©tre entendues de 
toute machine dont l'arbre moteur rassemble les energies des vilebrequin maitre et 
excentriques en une seule action. Deux types de machines de second degre sont par 
la suite realisable, a savoir , soit d'une part par une course positionnelle du centre 
depale , non reguliere, geniralement elle-meme poly inductive , ou soit encore 
cette course de la pale est irreguliere dynamiquement par rapport d celle du 
vilebrequin. 
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Dans les faits, ces diff&enciations r^sultent en des formes de cylindres plus 
approprfees, et plus compatibles avec le couple. D'un point de vue m£canique, ceci 
est realisable des trois principales manidres suivantes : 

Les machines de second degr6, qu'elles qu'en soit le type de modification se 
caracteriseront toujours par trois elements, 

- Soit le double centre de rotation des vilebrequins de 
positionnement, ajoute au centre de rotation de la partie piston 

- Soit le centre de rotation du vilebrequin de positionnement, 
ajout6 aux doubles centres des rotations des parties de pistons 

- Soit le centre de rotation du vilebrequin de positionnement, 
ajout£ au centre de rotation de la partie piston, surqfoute de sa 
valeur accelerodecilerative. 

Par rapport done aux dynamisations de second niveau, Tune des parties 
rotationnelles deviendia soit : bi rotationnelle 

Poly inductive, 

Polycam6e 

A titre d'exemple, Ton peut d£doubler la pale d'un moteur triangulaire et raccorder 
chacune de ses parties a un maneton situ6 sur ime hauteur sp6cifique, et ainsi 
r&diser un cylindre de forme birotative. Par ailleurs, Ton peut aussi augmenter son 
induction de un degre, en produisant une mecanique etagee qui assurera une course 
de pale irreguli&re permettant de r^aliser le figures de cylindre d£sir£es. 
Finalement, Ton pourra aussi polycamer les engrenages et ainsi, par des 
accelerations et decelerations modifier avantageusement la forme des cylindres et 
les temps d'expansions. (Fig. 38 , et 39) 

Lesprochains propos auront pour objet de montrer que Von peut attribuer toutes 
les methodes modificatrices, habituellement realisees sur les machines standard, 
aux redistributions elles-memes, pour les augmenter de degres. 

Cela donnera lieu k diverses augmentations de degnSs des redistributions, dont voici 
quelques exemples: 
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Premier exemple : La methode de premier degre Par deux axes fixes, 



Augments planetairement 

L'on augmentera le degre de la redistribution par deux axes fixes en realisant V une 
de ces parties de fecon non simplement rotationnelle, mais en hii ajoutant un degrS 
de rotativit6, et par consequent en la realisant de fecon poly inductive. L'on pourra 
agir de la sorte, soit avec la pale, soit avec le cylindre. (Fig. 40.f et 41, 42) 

Comme dans les dispositions standard, 1' application de ces procedures corrigera 
les defeuts inherents aux machines post rotatives et retrorotatives, relatifc a leurs 
couple et compression. 

Augmentee par engrenages polycames 

L'on pourra realiser un course relative accelero-decelerative de rotations du 
cylindre et de la pale, ou les deux a la fois en realisant le raccordement de celle-ci 
par engrenage polycames. 



Deuxieme exemple: Methodes par mouvement Clokwise de la pale, 
Augmentee planetairement 

Comme precedemment, l'on peut augmenter le degre de ces machines en ajoutant 
une induction a Pun des systemes rotationnels en combinaison. 

Si P induction supplemental© est ajoutee au mouvement Clokwise, plus 
specifiquement a la pale, ce mouvement sera alors en Clokwise polyinductif. La 
pale selon le cas aura alors une course positionnelle polyinductive, mais une 
absence de mouvement orientationnel. 

L'on pourra, comme nous l'avons preceaemment fsat pour le moteur triangulaire, 
octroyer plutot au cylindre une augmentation de degres, que fera passer son 
cylindre de simplement rotationnel a polyinductif L'on notera que le mouvement 
Clokwise polyinductif doit etre Equivalent au nombre de cotes de pale et non de 
cylindres, puisqu'il feut tenir compte de la retrorotation du cylindre (Fig. 41, 42) 
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Troisieme exemple : M ethodes par cylindre rotor poly inductif pale fixe, 



Augments rotativement 

L'on augmentera le degre de ces machines en faisant passer la pale de fixe k 
rotative 

Augments planetairement 

L'on pourra inversement encore octroyer un contr61e de cylindre rotor par 
combinaison 6tagee d'excentriques. 

Augmentie par engrenages potycames 

Par ailleurs, comme dans toutes les machines, Ton peu proceder a une 
polycamation des engrenages. (Fig. 41) 



Machines de troisieme degre en double polycamation 

Comme nous Pavons montr6 pour les machines a cylindre fixe, la polycamation des 
engrenages participant de la conduite des elements dynamique est une methode 
permettant de passer k un degrg sup6rieur de la machine ne necessitant aucune 
pfece supplemental lors de sa realisation et qui est, de ce fait pleinement 
pertinente en maintes occasions 

De la meme mani&re mue pour la conduite des pales de machines k cylindres 
statiques, Vutilisation d'engrenages poly comes pent etre retenue poor la conduite 
du cylindre rotor, ou encore de telle maniere d'armuler la Constance de la rotation 
de la pale pour la remplacer par des successives accelerations et decelerations. H 
en r^sultera des cylindre en ballon, ou encore rectangularisd, ou encore finalement 
asymetrique, de la meme maniere que pour les machines de base k cylindre fixes et 
pales active. 

Dans tous les agencements dej& donnas, Ton pourra augmenter d'avantage la 
puissance et le degr6 de subtilite de la machine en polycamant les engrenages de 
guidage, cette fois-ci sur plusieurs parties dynamiques a la fois, la somme de ces 
poiycamations introduisant des rapports des vitesses d'une variability superieure 
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entre les elements. En effet, comme nous Pavons montre aux presentes, L'on peut 
redistribuer le mouvement de telle maniere que plus d'une partie soit dynamique. 
Par consequent, ceci ouvre la possibilite a une polycamation des engrenages de 
guidage de chacune de ces parties, de telle mantere de tirer le maximum de 
puissance de ces machines. 

L'exemple le plus frappant de cette possibilite nouvelle est celui de la machine a 
double support fixes, lorsque realisee de la sorte. Ces m6caniques permettront de 
subtiliser non seulement les rapports dynamiques des elements , mais aussi la forme 
goemetrico propulsive de ceux-ci . 



Multi cylindre 

L'on sait que Wankle a ete le premier a proposer ce type de cylindres, et que 
beaucoup de pompes sont actuellement realises sur ce principe. L'on pourra aussi 
etendre et completer ces connaissances en montrant la possibilite de multi cylindres 
contigus, ou encore de multicylindre poly inductif, voir meme dissymetriques, 
lorsque realises par polycamation. (Fig. 40) Les pales et cylindre ainsi realises 
pourront avoir des courbures et des formes dissymetriques propice a leur 
utilisation non seulement comme pompes, mais aussi, comme nous le verrons en 
conclusion, comme propulseurs etc 



Quatrieme partie 

Les generalisations diversifications combinatoires et dynamiques : 
Doubles attributions fonctionnelles 

Nous avons vu jusqu*aux presentes que Ton pouvait etendre la notion de 
birotativite a toutes les dynamiques possibles de machine et que certaines d'entre 
elles, comme par exemple les dynamiques a cylindre rotor, et a contrario, etaient 
meme de &9on naturelle birotative. 

La dynamisation de cette partie, le cylindre aura ete particulierement interessante 
puisqu'elle aura permis de realiser les machines de fa$on birotative, sans aucun 
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61ement surajoute , de meme qu'elle aura permis de comprendre certains liens 
souterrains entre les aspects retrorotatife et post rotatife des machines rotatives. 
De plus, au point de vue de la capacite motrice, elle aura permis de r^aliser un type 
de machine motrice en traction, par opposition aux machines motrices en poussee, 
lorsque realisee par des dynamiques standard. 

La dynamisation de nouveaux elements de ces machines aura permis de rendre plus 
evidente la pertinence de la double fonction, et par la suite, utilisation de certaines 
parties. 

Notamment et principalement, la dynamisation du cylindre comtne cytindre rotor 
poly inductif, ou encore comme cylindre rotor rotatif permettra sa propre 
utilisation comme piston d'un cylindre supivieu. 

Cette configuration, tout autant lorsque le piston central est simplement butoir, ou 
encore lorsqu'il est rotationnel ou antirotationnel, permettront plusieurs utilisations 
de la machine tout k fait pertinentes. Parmi les principals, Ton peut noter, 

- premierement la possibilite de realiser les machine avec une 
gerance des gaz de type deux temps, se servant de Tune des 
parties compressives pour alimenter Tautre. Cette possibilite 
sera des plus avantageuse puisque ces parties carter , n'etant 
plus combinees aux parties motrices de la machine, ne 
necessiteront plus aucun qjout d'huiles combustible, ce qui est 
actuellement un enjeu majeur en matiere de moteurs deux 
temps. 

- deuxiemement, la possibilite de se servir de Time des partie 
pour une fonction tout autre, comme par exemple, a) lorsque la 
pale centrale est strictement rotative, de celle-ci comme 
propulseur, turbine k eau, ou encore en b, lorsque la partie 
extSrieure, si elle est purement rotative, pourra servir de turbine, 
de moteur electrique etc. 

- troisiemement, puisque chacune des parties est de dimension 
plus petite que la suivante, de surcompresseur ou de machine de 
captation des vapeurs 

Par ailleurs, la realisation de la machine en etagement permet aussi la realisation , 
cette fois-ci motrice , de Tune des partie , sous forme de turbine differentielle 
compos^e , Tune des partie servant d'appui a la pousse de la partie compressive 
contigue. 
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Les trois figurations les plus simples de ces combinaisons en etagement sont les 
suivantes a) lorsque le cylindre rotor poly inductif, appuyee sur un piston butoir 
interne est lui-mdme piston d'un cylindre superieur, b) lorsque le cylindre rotor, en 
complicity avec un piston rotationnel interne, est lui-meme le piston d'un cylindre 
externe, et c) lorsque les cylindres rotor rotationnels sont successivement les 
pistons rotationnels des cylindres superieurs. 



Comprehension 

La realisation par mono induction de Tart anterieur a compris le mouvement de la 
pale, par exemple d'une machine post rotative de piston triangulaire, comme etant 
un mouvement en double arc. Or notre mecanique poly inductive a montre que 
chacun de ces arcs est la realisation, dans le temps, d*une rotation se realisant sur 
un centre. Cette comprehension rend evidente que Tare par exemple post rotatif 
d6crit par une piece en rapport a son interieur est equivalent a un arc r£tro rotatif 
pour une pi&ce exterieure. 

C'est ce qui explique que le cylindre rotor d'une machine a Pale butoir utilise une 
mecanique contraire k sa figure geom6trique. Cette constatation est essentielle. 
L 'on a montri en effet, & plusiews endroits, les lacunes de chaque classe de 
machine, et Von a a maints endroits signale qu 'alors que le cylindre des une est 
defaillant, c 'est la mecanique qui Vest chez les autres, et que par consequent, 
Videal serait de trouver dans une meme machine, mecanique et cylindre opposes. 

Voili done tr&s exactement ce qui se passe ici. 

Un premier exemple de ces possibility nous est donn£ de la fagon suivante. 

I/on se rappellera , lorsque nous avons realise , la Attribution par cylindre rotor , 
que nous avons precis^ le fait int&ressant que le cylindre , k ce moment , recevait la 
mecanique contraire k la figure. Par exemple, la mecanique d'une machine k 
cylindre rotor de machine de figuration post rotative n^cessitait une mecanique 
inverse de machine retrorotaive. 
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Des lors , il devient assez facile, selon la regie des rapports d'engrenage et des cote 
de d6terminer de quelle machine retrorotative, le cylindre rotor pourrait a son tour 
Stre le piston. Ici il s'agira du moteur triangulaire. (Fig. 42, 43) 

Dans ces arrangements tres flexibles, non seulement relativement au nombre de 
cylindres rotor-piston utilises , mais aussi quant au nombre des cotes des parties 
sera non stricte, mais plutot purement relatifh la poly induction employee et. 
Par exemple, k la figure 48, Ton voit la sequence pour un tour de plusieurs 
cylindres rotor pales mis en composition par superposition. 
Comme on le notera a la fine de cet expose, de tels arrangements seraient 
susceptibles de produire adequatement des turbines k chambres ouvertes avec haut 
taux de compression. 

Par exemple , a la figure 44 , une poly induction de cinq de quatre , realise 
extdrieurement avec une figure adequate , realise, interieurement , une forme post 
inductive d'un piston de trois cot£s tournant dans un cylindre de deux. 

II est intdressant de constater que la dynamisation de la regie des cotis permet des 
sauts et derogations puisque, en son interieur, comme la forme choisie est en 
double arc et doit recevoir une ptece triangulaire comme axe-piston, cette piece 
6tant simplement rotationnelle. 

A la figure 45 , Ton peut realise la liberie de telles combinaisons puisque le meme 
assemblage exterieur , cette fois ci pourvii d'un cylindre interne carree, force au 
contraire la retrorotation d'un pale aussi triangulaire , cette fois a contrario. 

En a et b, Ton aura done un effet compresseur interne puissant et en c un effet 
moteur puissant, aliments par rext^rieur. 

Le nombre de figures de combinaisons etag^es est presque illimit6. Nous n'en 
donnons ici que quelques exemples, notamment dans la figure 46 en laquelle une 
pale triangulaire est k la fois piston d'un cylindre carr6 et cylindre rotor d'une pale 
en deux cotSs. Dans cette figure, la pale centrale est done strictement circulaire. 

Finalement il est aussi important de iaire remarquer que les utilisations de parie bi 
fonctionnelles sont aussi praticables, il va sans dire, a dans les redistribution. A titre 
d' exemple, la pale carrde de la machine peut aussi servir de cylindre a un moteur 
seebndaire, interne de type triangulaire, ce qui produit un effet Ckokwise, ici plus 
peripherique. (Fig. 47, 48) 
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Utilisations 

Applications suppl£mentaires 

En terminant cette divulgation il est pertinent de preciser certaines application 
spScifiques suppiementaires. Comme nous Pavons deja mentionne a plusieurs 
reprises dans nos travaux anterieurs, les applications premierement visees par nos 
machines sont les moteurs pompes compresseurs, machines de captation a 
chambres fermSes 

L'on doit 6videmment entendre par la presente que toutes les pales cylindre rotor 
peuvent aussi etre configurees k la maniere de pales k turbine a air , a eau , de 
propulseur , et servir de la sorte d* elements de turbines et autre appareils a 
chambres fermies ou non ferm&es . 

Par exemple les superposition de machines pennettront tres certainement, 
dSpendamment du sens d'entaSe et de sortie de matieres la realisation de 
centrifugeuse, turbo compresseurs, turbines pures, ou encore de machines 
d'expansion des gaz. 

Ensuite, par la capacity de rdaliser la machine avec un pale centrale soit fixe, soit 
simplement rotative , permettra de r^aliser la machines avec un entree et une sortie 
de matiere centrale et transversale a la machine, (fig. 50) 

Ceci nous amene au point suivant qui consiste a dire que les parties de la machine 
peuvent etre incurvSes de diverses matfere, ou modifies , de telle sorte de realiser 
des utilisation diverses , et notamment comme turbine k eau, k air propulseurs, 
eoliennes, manages 

En effet, Ton peut tout d'abord dessiner les pales de telle mani&re qu'elle captent 
Pair, les compressions entre le £tements n*6tant pas fermies, produisant ainsi des 
turbines a reaction engendrant tin flux progressivement a la fois de Pavant vers 
Parriere, mais condense et compresse vers le hauL 

L'on peut ensuite incurver la forme des pale et des cylindre rotor purement 
rotationnels, a Pexterieur comme a Pinterieur de telle mani&re que les compression 
des liquides en forcent les rejets dans le ses transversal, ou vers Pexterieur 
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Par ailleurs, si les extremites des pales sont plutot dessin^es en fonction d'un travail 
de propulsion, leur poiycamation permettra la realisation de jet turbine ou d*un 
propulseur puissant 



Demieres methodes de soutient de premier et de second degres 
Methodes de premier degre 

La presente section a pour objet d'ajouter les demieres methodes de soutient des 
parties dynamiques des machines de premier degre, ce qui completera de fe$on 
assez definitive le corpus mecanique de ces methodes deja divulguees par nous- 
memes et par Part ant&ieur 

L'on achfevera la realisation des methodes de soutient possibles de premier degre 
en ajoutant les deux demieres methodes suivantes soit : 

- par mono induction d'engrenages pignons 

La methode de mono induction par engrenages pignon a 6t6 elabor^e par nous 
meme dans le but de realiser un guidage transversal des parties dynamiques d'une 
machine. Dans cette m&hode, Ton dispose rotativement un vilebrequin dans la 
machine et Ton installe de £a$on transversale au manchon de ce vilebrequin un 
axe rotatif auquel Ton fixe rigidement un engrenage de type engrenage pignon, 
que Pon dira engrenage pignon d' induction, L'on couplera cet engrenage a un 
engrenage de support aussi de type a pignon, et que Ton nommera engrenage de 
support pignon. 

L'on munira ensuite soit V engrenage d'induction, soit la partie opposee son axe 
support d'un excentrique, lequel excentrique sera couple a la pale, par exemple 
d'une semi turbine diffiSrentielle (Fig. 49) 



90 



CA. 02442351 2003-09-24 



Conclusion 

Comme on Fa abondamment montre, les lacunes principales de Fart anterieur en la 
matiere sont les suivantes : 

a) avoir dispose les pieces maitres en periphSrie au lieu de les avoir 
disposees au centre 

b) avoir realise ces pieces maitre en une seule et meme piece avec la 
partie compressive, la pale, plutdt que de les avoir distingu£s 

c) avoir realise les machines avec un seul encrage centi^, soustrayant 
par la meme tout effort de poussee retrorotationnelle, se 
transformant en effort lateral sur les pieces motrices 

Ce qui a n§sult£ en des machine a deux seuls axes de rotations, ne nScuperant pas 
qu' une maigre quantite d'energie, et un fort taux de frottement 

Les solutions de notre part, que 1'onpourrait dire correctives, de premier degrd, 
sont les deux principales suivantes : ' 

a) la modij&cation points de collage et des vitesses relatives des pieces 
motrices et de compression par Futilisation rationnelle d'engrenages 
polycames 

b) Futilisation de la technique d'engrenage cerceau, pennettant k la pale 
d'exercer un aspect rotationel offensive, en poussee 

c) La reattribution des parties dans leur sens Moteur, par la reattribution 
dite par Cylindre polyinductif / pale butoir 

d) La realisation de la machine par semi transmission 



Ces quatre solutions de premier degn§ permettraient, d'autant plus qu'elles peuvent 
etre appliquees simultanement, de rSaliser avantageusement ces machines tout en 
les conservant avec un niveau de pieces m€caniques le plus bas. 

Par ailleurs, Fensemble de notre propos vise plutdt k montrer, que, comme pour le 
moteur a piston, la tri rotationalite des Elements est la meilleure mantere de rSaliser 
des machines puissantes. 
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Seule cette maniere de concevoir les machines permet d'attribuer vraiment aux 
parties m6caniques la versatility qui permet de distinguer les maitres parties des 
parties de lien, et par la suite, des patries compressives. 

Comme dans les moteurs a pistons, seules ces parties peuvent au surplus permettre 
les ajustements des proportions qui tiennent compte de la compression optimale et 
de la necessite de se plier correctement aux exigences de Pamorphie de la poussee 
explosive. 

Les conceptions par observateur absolu et synth&ique sont les seules a determiner 
correctement les positionnements et fonctions correctes de elements de ces 
machines. L' ensemble de nos travaux montre en efifet un modele d' observation et 
de compi^hension des machines, par Pobservateur absolu, qui permet de 
distinguer, quelle qu'en soit la materialisation, le type d'armature, les pieces maxtre, 
des pieces de lien, et des pieces compressives. 



L f ensembles de nos travaux montre que Von peut r&aliser cette tri et quadru 
polariti defagon equivalente en combinaisons d f induction etagees, juxtaposes , 
entrelac&es, separees de chaque cote , successives et ce dims toutes les 
distributions que les machines puissentse presenter. 

L' ensemble de nos travaux permet finalement d' avoir suffisamment subtilise la 
comprehension des syst&me pour meme depasser le degre un sur un des rapports de 
pale et par les semi transmission appropriees, realiser les exact rapports permettant, 
selon la compression optimale de realiser la synthese parfaite des aspects 
orientationels et positionnels des ces machines. 

Depuis plusieurs annees Pinventeur demeure convaincu que, si Ton accepte une 
plus grande complexity des moyens de support des parties de ces machines, Pon 
peut en rSduire celle de Pappareillage des pistons. Ainsi, la pale d'une machine 
rotative peut remplacer trois, quatre, cinq pistons. Mais le prix k payer, car il en est 
un, c'est que les parties maitresses n'y soient pas, non seulement aussi simplifies, 
mais m§me encore plus simplifies, que dans les machines k pistons. C'est 
P6vidence, Pon doit, au surplus y contrdler P orientation m£canisee de la partie 
compressive, ce qui se fait automatiquement dans le moteur k piston, par simple 
coulissement de celui-ci dans le cylindre. Les pionniers des machines rotatives 
n'ont pas accepte ce fait Aucontraire, ils ont meme tente de realiser ces machines, 
dont la pale a pourtant un mouvement plus complexe, de fa?on encore plus 
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simplified. Ce faisant, ils ont centre 1' armature. L'effet est le meme que si de 
chaque cote d'un moteur electrique Ton avait a la fois un positif et un negatif L'on 
ne produirait aucune energie rotationnelle. Ici, c'est l'energie r6trorotationelle de la 
pale que est totalement annulee. 

Le pari etait fort audacieux, faire plus simple avec du plus complexe. Voila 
rerreur de realisation qu'il faut aussi corriger. Nous pensons que nos travaux 
prouvent que, meme si Ton ne peut feire aussi simple que prevu, Ton peut 
construire quand meme ces machines , de Eicon assez simple pour que Fenjeu 
economique en vaille la peine. En effet , puisque une pale de machine rotative peut 
remplacer quatre , cinq , six pistons et meme plus, il est evident que les quelques 
pieces minimes a en assurer la poussee non seulement positionnelle, mais aussi 
orientationnelle redonnent quand meme a la machine toute sa pertinence. 

Nous avons en effet prouve hors de tout doute que le couple des machines rotatives 
peut etre sinon plus puissant, a tout le mois Equivalent a celui des machines a 
pistons. Nous pensons que le nombre de pieces, Pencombrement plus remiit, la 
fecilite de r^aliser de systemes de valves de ces machines pennettra d'esperer de 
nouveaux developpements futurs des plus interessant et que nous souhaitons pour 
tous, de tout cteur. 



II est temps pour nous de conclure plusieurs armees de travail de conception et de 
completion des possibles machines motrices en gen6rale et, particulierement 
rotatives. 

La meilleure fegon de r6aliser cette conclusion est d'identifier au lecteur les 
princjpaux points pour lesquels notre travail non semble avoir 6te pertinent Parmi 
les principaux, les trois premier suivants : 

a) avoir distingue' les principaux types d'observation des pales de 
machines rotatives, et avoir montre les diverses constructions 
mecaniques en decoulant, avec les detauts et qualites de chacune 

b) avoir mis a jour les mauvaises conceptions de raction plan&aire 
des machines rotatives, et les avoir corrigees par la methode de 
poly induction 
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c) avoir mis a jour la dynamique fautive, pieces passives, pieces 
actives, et Pavoir corrige par les mithodes de dynamisation en 
Clokwise et par birotativite 



d) avoir mis a jour les benefices des accelerations decelerations des 
parties et avoir montrer comment les realiser de &9on la plus 
simple, soit par engrenages polycam^s. 

e) avoir sugger£ un vaste 6ventail de m&hodes permettant de mieux 
assurer le support des pieces et precede k une completion de toutes 
les methodes de soutient possibles, dont certaines, notamment les 
methodes k cerceau, et par polycamation 

f) avoir realise une meilleure comprehension des differences entre 
les machines retro rotative, post rotatives et bi rotatives 

g) avoir montre des redistributions permettant les doubles utilisations 
des machines 

h) avoir precede k 1' elaboration de nouvelles machines de degre 
superieur ( moteurs Slinkys, £ Cylindre rotor poly inductif,& 
Pistons peripheriques , Semi turbines diflSrentielle , Anti turbines) 

i) avoir precede a une comprehension generale permettant de 
comprendre toute machine comme une seule et meme machine, 
englobant Tart anterieur , le corrigeant et le compietant, et 
regroupant plus de quatre milles possibilites 

j) avoir reaUse une synthase pouvantse reveler une aide synthetique 
aux examinateurs leur permettant de classer toute nouvelle 
demande de brevet dans Pun ou F autre des genres, ainsi que d*en 
apprecier la nouveaute teelle 

k) avoir procede k une meilleure comprehension des efifets 

Compresseurs, Neutre, et Moteur, des machines de telle maniere 
de fevoriser non seulement les machines neutre k pistons 
conventionnelles, mais aussi , pour chaque utilisation envisagee, 
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la machine la plus pertinente, et ainsi realiser a la fois pouvoir et 
economie d'energie 

I) avoir etabli une richesses de machine pennettant aux industriels et 
industrieux d'enrichir l'ingenierie et de perseverer dans la 
recherche de materiaux 



m) avoir aide a proposer des machines de type rotative ayant la 
capacite de realiser des gerance de gaz, deux temps, standard et 
diesel 



Pour toute ces raisons, nous pensons avons mis complete le mouvement de 
connaissance en la matiere, les predecesseurs de Wankle les ayant alignees 
aleatoirement, Wankle en ayant donnee une premiere synihese stricte et enserree, et 
nous-memes les ayant non seulement re-diversifiees de facon ordonnee par 
appreciations et distinctions de natures, de degres, de capacity de dynamique, de 
fonctions, en y ajoutant des formes nouvelles, des combinaisons de realisation 
nouvelles, mais de plus leur ayant redonne leur perspective reelle, par laquelle 
nombre de developpement tombes en desuetudes pourront reprendre de l'essor. 

Nous pensons avoir en eflfet rassemble et complete par rediversification 
systeinatique et runification g6nerale 1' ensemble des connaissances qui peuvent 
§tre realisees a ces sujets au niveau de la connaissance fimdamentale de base. Nous 
esperons que cet effort pourra dtre mis au service de la communaute des 
scientifiques et des utilisateurs de toutes sortes. Ceci pourra permettre la realisation 
de nombreuses nouvelles connaissances decoulant des mises en application de ces 
machines, partant du coeur artificiel, en passant par la pompe et le moteur, pour 
possiblement recuperer les energies des centrales nucleaire ou des barrages 
61ectrique, ou finalement simplement construire de nouveaux jeux et maneges 
acc61eratife. 



En resume, les etapes generales de tout savoir sont tres sommairement les 
suivantes. 

1) La premiere consiste en une repertoriation classificatoire des objets 
de ladite connaissance. 
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2) La deuxieme consiste en la capacite de completer virtuellement ce 
classement, et en la capacite, a partir de cette action, de realiser une 
synthese logique et fonctionnelle de ceux-ci. 

3) La troisieme consiste en la creation d'une division antithetique 
rationelle des objets 

4) La quatrieme, est, a partir de cette premiere division, la 
rediversification , cette fois-ci rationelle des elements 

5) La derniere est la reunification tripolaire ce ceux-ci, et laquelle est 
montre que les objets antithetiques sont un meme objet, cette fois-ci 
surrationnel 



Bien sur, il n'est pas dans I'horizon, lors de la divulgation d'une demande de brevet 
de creer des theses philosophiques. Les derniers enonces se veulent done qu'une 
perspective par laquelle l'on pourra mieux situer notre travail par rapport a l'art 
anterieur. 

Dans cette perspective, l'on peut dire que l'art anterieur a, avant Wankle, r6alise la 
premiere etape de ce developpement. Quant a Wankle, l'on peut dire qu'il a realise 
la seconde etape. Chez celui-ci cependant, retrorotativite et post rotativite sont 
encore confondues, et les redistributions, soit par diverses mecaniques, soit par 
diverses formes de figures, soit par diverses fores de retattributions des elements 
sont a peupres inexistantes. Quant aux differentiations des aspects Compressifs 
Neutres et Moteurs des machines, nous pensons avoir contribue a realiser les eta'pes 
subsequentes de la connaissance en ces sujets. 

Nous pensons que ce faisant, nous avons reussi a montrer que ces machines 
peuvent etre realisees de facon tres interessante sous la forme moteur, et que l'on 
peut verifier l'egalitg du couple de toute machine motrice. 

Si tel est le cas, si en effet, le couple des machines motrices rotatives est Equivalent 
a celui des machines a pistons, il deviendra evident que leur realisation et 
coinmerciaLisation pourra Stre interessante, puisque leur grosseur, leurs poids, leurs 
tacilite d alimentation sont de beaucoup superieures. 
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Description sommaire des figures 



La figure 1 montre les principales machines motrices retro rotatives et post 
rotatives de Tart anterieur. 

La figure 2 montre Pensemble des mithodes de soutien des parties dynamiques des 
machines motrices, formant le corpus mecanique de premier degre de celles-cL 

La figure 3.1 rend compte de l'art anterieur des machines de premier degre, dont 
les pales ne sont pas fibres mais totalement guidees mecaniquement Cette figure 
rend compte des figures et methodes de soutient. 

La figure 3.2 montre comment les figures primaires sont augmentees de degres a 
partir des precedes deja commentes par l'inventeur. 

La figure 3.3 montre les trois principales specificites des machines de premier 
degre, relatives au mouvement de pale, d'excentrique et a l'encrage. 

La figure 4. 1 a) montre la structure compressive de la poly turbine, dont Wilson 
( 1975) a ete le premier a montrer la possibility sans pouvoir en assurer 
adequatement le guidage . 

En b de la meme figure, Von peut constater figurativement les differences de 
nature quant au cylindre de cette machine par rapport aux cylindres de machines 
rotatives de premier degre. 

La figure 4.2 montre les lacunes des machines rotatives et les ameliorations des 
cylindres qui ont pennis de les corriger, rendant ces cylindres a teneur bi rotative. 

La figure 5.1 montre succinctement les principales methodes permettant de hausser 
le degr6 des machines, les faisant passer de mono rotatives a bi rotative. 



La figure 5.2 montre, du meme inventeur plusieurs types supplementaires de 
machines a parties compressives dont la course positionnelle et l'orientation sont 
toutes deux non circulaire ou reguliere. 
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La figure 6 montre les principaux criteres comparaths entre la poussee sur les 
parties compressives d'un moteur a piston, d'une machine post rotative et d'une 
machine retrorotative. 

La figure 7.1 montre les difficultes et les lacunes, au point de vue de la poussee 
laterale, ou retrorotationnelle, dans les deux principales raeihodes de soutient de 
Tart anterieur, attribuables a Wankle. 

La figure 7.2 montre que l'excentrique est toujours force, dans une mecanique de 
type conventionne a travailler deux fois plus rapidement que la pale, ce qui produit 
un sur commandement constant de cette partie. 



La figure 7.3 montre que merae dans le moteur a piston, lorsque Ton descend en 
deca des du nombre minimal d'elements constitutife, la machine realise encore ses 
capacite de type compressives, mais non pas ses capacites motrices. 

La figure 8 feit un rappel de notre solution, dans une perspective relative la 
poussee que Ton a dite par engrenages polycames. 

La figure 9 met dans une perspective en rapport avec la poussee notre solution que 
Ton a dite par etagement d' induction. 

La figure 10 montre une realisation par piston/cylindre rotor deja presentee par 
T inventeur, et qui permet de require la participation du piston rotatif a la poussee, 
et par consequent de ses effets negatife. 



La figure 1 1.1 montre le processus geometrique de construction de la methode par 
poly induction en a. En b, l'on y voit les raisons pour lesquelles ce type de 
construction realise, surtout si les inductions sont en dehors la pale, la complete 
participation positive de la surface de la pale a 1' expansion. 



La figure 1 1.3 rappelle, du meme inventeur la solution par engrenage cerceau, 
pour en effectuer le commentaire sous Tangle de la poussee. 



La figure 1 1.4 rappelle la methode par semi transmission et montre son interet du 
point de vue de la poussee. 
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La figure 11.5 rappelle la figure numero 82 de la premiere partie des prSsentes, 
nous montrons la possibility d'attribuer des dynamiques a des parties fixes, de 
meme que la realisation de mouvement de pale ckokwise. 

La figure 1 1.6 rappelle la figure numero 82 de la premiere partie des presentes, 
nous montrons la possibility d'attribuer des dynamiques k des parties fixes, de 
m§me que la realisation de mouvement de pale ckokwise. 

La figure 1 1.7 resume les demferes figures, relatives a la poussee. Elle montre 
la regie generate qui consiste a enoncer que le mouvement du vilebrequin est 
circulaire, et que par consequent, la poussee qui PenlraJtie doit avoir des vecteurs 
vertical et un vecteur lateral. 

La figure 12.1 montre met en relations les trois principaux types d' observation de 
la course de la pale d'une machine rotative. 

La figure 12.3 montre comment les diverses methodes de soutient ont 6t6 crees a 
partir de type d' observation differents, soit par Vexterieur, par Vinterieur, ou par 
observateur absolu, ou observateur synthetique. 

La figure 13.1 demontre la pourquoi geometriques de ces apparentes 
contradictions. 

La figue 13.2 montre que les deux conceptions geometriques ressemblent fort a 
celle du moteur standard, comparativement a celui a cylindre rotor. La figure 13.3. 
montre les diverses avancement de la pale 100 d'une machine rotative standard, par 
rapport a son excentrique 101 . L'on voit que le retanl de celle-ci est notable. Par 
consequent, en plus du manque de poussee laterale, la machine souffre d'un 
surcommandement de F excentrique notable. 

La figure 13.4 montre la vitesse relative d'un vilebrequin maitre 101 de machine 
poly inductive. L'on y voit que celle-ci est relativement 6gale a celle de la partie 
compressive, la pale, et ce comme dans un moteur a pistons. 

La figure 14 montre plus sp^cifiquement ce qui nous nommerons un mouvement 
en Clokwise. Ce mouvement a 6te nomme mouvement en Clokwise parce que 
semblablement a la dynamique d'une horloge. 
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La figure 15.1 donne entre plus pr£cisement dans la matiere de la presente 
invention. On y montre comment construire mecaniqueraent un mouvement 
Clokwise. 

La figure 15.2.1 montre qu'il suffira par la suite de relier rigidement le cylindre a 
Pengrenage de lien, ou k l'axe central de rotation, pour completer la machine. 
Le cylindre sera done r^trorotationnel par rapport au mouvement Clokwise de la 
pale. 

La figure 15.2,2. montre la sequence des positions des pieces pour un tour de la 
machine. 

La figure 15.2.3 montre nous aide k determiner, dans la mecanique Clokwise, 
exactement quelle pidce rotative exactement, le cylindre rotationnel remplace. 

La figure 15.3 commente, dans une dynamique Clokwise de pale, le travail de la 
totale surface de celle-ci lors de la pouss£e 131. 

La figure 16. 1 presente ies principales qualites originales de cette machine, sur 
plusieurs plans, geometriques, mScaniques 

La figure 16.2 montre que la meme technique peut etre appliquee a toutes les 
formes primaires de machines rotatives et montre pour quelques unes , la positon 
sequentielle des elements pour un tour de la machine. 

La figure 17 montre la generalisation methodes de guidage des pales en 
mouvement Clokwise. 

La figure 18.1 que Ton utiliser, avec toutes les methodes de guidage, la m&hode 
par semi transmission pour inverser et controler le mouvement du cylindre. 

La figure 19.1 resume les quatre principaux types de mecaniques bi inductif 

A par poly induction 

B par semi transmission inversive 

C par semi transmission accelerative 

D par bi mecanique dynamique Tun montante l 5 autre descendante 
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La figure 19.2 montre la realisation complete d'une machine retrorotative a 
mouvement Clokwise, non realisee par poly induction, et a laquelle 1'on ajoute la 
semi transmission accSlerative. 

La figure 20. 1 montre l'application de la methode en pale Clokwise, pour le cas de 
cylindre fixes. 

La figure 21.1 montre que structure portant et structure motrice peuvent aussi ne 
pas etre confondues. Dans cette figure en efifet, l'on a une structure de soutient 
standard mono inductive sur un cote, et une structure motrice sur 1'autre cot«§. 

La figure 22 montre le type d' observation qui a permis la totale realisation de la 
mecanique Clokwise. 

La figure 23 montre pour un tour la sequence d'une manttin^ & mouvement 
Clokwise de pale a quatre cotes. 

La figure 24.1 montre pour un tour la sequence d'une machine a mouvement 
Clokwise de pale a cinq cotes. Comme precedemment, la machine pourra exploser 
le meme nombre de fois que les faces de sa pale par tour. 

La figure 24.2 montre les similitudes des machines postrotatives a mouvement 
clokwise et retrorotatives. 

La figure 25 a) montre les difficuhes de la m&hode par engrenage intermediaire, et 
montre comment faire passer la machine de Compressive a Neutre, puis a Motrice. 

La figure 26 montre, comment ameliorer la methode par engrenage cerceau 

La figure 27 montre la methode de poly maneton, realisee avec une pale an deux 
parties dont V action de Tun par rapport a 1'autre est laterale. 

La figure 28 montre que pour realiser, a la facon d'une machine a dynamique 
Clokwise, une machine de type retrorotative, l'on doit augmenter ne niveau 
d'induction. 

La figure 29 montre une methode en pale Clokwise, et cylindre poly inductif 
appliquee a une machine post rotative. 
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La figure 30 montre les differentes manieres de leattribuer et redynamiser les 
parties d'une machine a piston, standard en a ) , orbital en b ) , par poly manetons 
en meme sens en c ) , et k contrario en d ) , par cylindre rotor a axe fixe en e ) et 
par cylindre rotor poly inductif en f ) . 

La figure 31a) montre la seule distribution chez Wankle que Ton dira Par double 
parties rotationnelles decentrees en cylindre unique ou a double cylindre , 

La figure 3 Lb montre que ce qui semble Stre une redynamisation n'est en fait 
qu'une rotation du moteur sur lui-meme et n'apporte aucune modification de 
nature de quelque maniere la machine 

La figure 32 montre les methodes de support permettant de rendre la distribution 
par doubles parties rotationnelle fonctionnelle au niveau moteur. 

L'on a les methodes par engrenages internes superposes en a) , par engrenage talon 
en b , et par engrenages internes juxtaposes en c ) 

La figure 33 monte la redistribution par cylindre poly-inductif / pale butoir 

La figure 34 montre la redistribution que Ton dira par Cylindre rotor poly inductif, 
pale rotationnelle en meme sens. 

La figure 35 reproduit une machine a cylindre circulaire et pale a course Clokwise 
rectiligne , telle que montree a notre figure 11.3 . 



La figure 36 montre la redistribution par Methode par pale fixe au vilebrequin 

La figure 37 montre la methode par cylindre fixes en peripheric 

La figure 38 montre une redistribution par axe double augmentee par engrenages 
polycames. 



La figure 39 montre la methode par cylindre rotor poly inductif pale butoir, 
augmentee par polycamation, 

La figure 40 montre la possibility de multi cylindres, circulates, ou circulaires et 
poly inductif 
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La figure 41 rappelle la realisation en poly maneton de second degre d'un moteur 
triangulaire. Dans cette realisation, les deux elements, pale et cylindre rotor sont 
guidees de fe?on poly inductive inversee. Le taux de compression de la machine 
sera des plus pertinents. 

La figure 42 montre que les inductions gouvernant la pale et le cylindre rotor 
peuvent etre diverses. Par exemple ici la pale & un mouvement en clokwise realise 
par une poly induction sans vilebrequin maftre et le cylindre poly inductif est 
control^ de fa$on mono inductive . 

La figure 43 montre que la combinaison superpos^e de plusieurs machines, de 
maniere a centrifiiger certaines matieres est tres realisable. 

La figure 44 montre que les figures d'utilisation de cylindre rotor avec fonctions 
dddoublees sont trds variees au niveau des figures de cylindre mis en relation, de 
mSme qu'au nouveau du sens des rotation des syst&nes mis en relations. 

La figure 45 montre deux figures de machines realisees avec un organe de pouss^e 
bi fonctionnel, similaire a celui de la figure 44. Cependant ici, Tusage prevu de la 
pale interieur est Moteur, par consequent. 

La figure 46 donne un autre exemple de machine & cylindre rotor servant k la fois 
depale. 

La figure 47 montre par exemple que le cylindre rotor triangulaire tournant 
retrorotativement dans un cylindre carre de la machine, peut aussi servir de cylindre 
a un moteur secondaire, interne de type triangulaire, 

La figure 48 montre une pale en mouvement Clokwise , pour laquelle un cylindre 
rotor agit rotativement k contrario , ce cylindre rotor etant lui-meme le piston d'un 
second cylindre , purement rotationnel. 

La figure 49 montre la mono induction par engrenages pignons. 

La figure 50 montre les utilisations possibles des machines, dont les pales peuvent 
prendre plusieurs formes et accepter plusieurs matieres. 

La figure 5 1 fait un tableau recapitulatif tres synthetique des principales 
attribution et redistributions de premier, deuxieme et troisieme degre, 
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La figure 52 est un tableau r^capitulatif des methodes de correction et d* 61£vation 
de degre des machines de premier niveau a un niveau sup&ieur. 

La figure 53 est un tableau general de nos inventions en rapport avec Part anterieur, 
sur les plans des cylindres, des methodes de support de premier degre, des 
methodes correctives de second degr£, des attributions, des distributions, des 
dedoublement fonctionnels, des machines, compressives, neutres, Moteurs, des 
machines standard, en mouvement en meme sens, en mouvement a contrario, des 
machines de niveau superieur. 



Description detaillee des figures 



La figure 1 montre les principales machines motrices r£tro rotatives et post 
rotatives de Tart anterieur, des inventeurs Cooley, Hermann, Fixen, Wellinder, 
Lavaud , Mallard , Fixen , et la figure 1 b montre Papport synthetique de Warikle 
en la matiere, permettant d'ordonner ces divers types de machines en s6rie 
distinctes , retrorotatives et post rotatives. Ces inventeurs sont repertories dans le 
brevet meme de Wankle. En effet, dans la partie a) de cette figure, Pon peut 
constater comment Part anterieur en matiere de machines motrices de type 
rotatives. Comme on peut le constater, chaque inventeur pionnier en la matiere a 
contribue a fafonner P ensemble des figures usuelles en la matiere. 
A la partie b) de la figure, Pon peut constater Papport de Wankle, en la matiere, qui 
d'un part a pour ainsi dire comble les chainons manquaxtts, pour ensuite edicter le 
classement synthetique de P ensemble de ces figures de base. En c, Pon retrouve le 
moteur a pistons. 

La figure 2 montre P ensemble des methodes de soutien des parties dynamiques des 
machines motrices, formant le corpus mecanique de premier degre de celles -cL 

Les methodes comprennent : 

Groupe a ) - par mono induction ( Wankle ) 

- par engrenage intermediate (Wankle) 

Groupe B ( presentees anterieurement par le meme inventeur 
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- par poly induction ( Beaudoia ) 

- par semi transmission ( Beaudoin ) 

- par engrenage cerceau ( Beaudoin ) 

- par engrenage intermSdiaire ( Beaudoin ) 

- par engrenage talon ( Beaudoin ) 

- par engrenages internes juxtaposes ( Beaudoin ) 

- par engrenages internes superposes ( Beaudoin ) 

- par engrenages central post actif ( Beaudoin ) 

- par structure engrenagique ( Beaudoin ) 

- par soutien centralo periph^rique ( Beaudoin ) 

Groupe c) presentees aux presentes 

- par mono induction d* engrenages pignon ( Beaudoin ) 

- par maneton d' engrenage cerceau ( Beaudoin ) 



Les deux premieres sont attribuables k Wankle, et P ensemble des methodes 
subsequentes au present inventeur. L'on aura soin de consulter les travaux 
ant£rieurs pour une meilleurs appreciation celles-ci. 

Les deux dernieres methodes sont presentees aux presentes et seront commentees 
plus precisement a la figure 13 , a et b ) 

L'on peut noter que dans plusieurs figures primaires, Ton a que quatre elements 
constitutife, soit la pale, Fexcentrique et Pancrage central. 
Nous montrerons que ce nombre d' elements, s'il est suffisant pour realiser la 
machine dans son aspect Compressif, est insuffisant pour la realiser dans son aspect 
Moteur. L'on notera que, dans ces mecaniques realisant le cylindres dans sa forme 
primaire, les seules mecaniques de premier degre a realiser un nombre suffisant 
d' elements constitutifs sont les mecaniques a engrenages polycam£es, a engrenage 
cerceau, et a poly induction qui comptent les elements suivants, pour les 
mecaniques a poly induction et a engrenage cerceau, une pale, un excentrique, 
et deux encrages. Quant a la methode par poly induction, Ton y compte une pale, 
une pare d'excentriques superieurs, un vilebrequin maitre, une paire de points 
d'encrage. 
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La figure 3.1 rend compte de Tart ant&rieur des machines de premier degre, dont 
les pales ne sont pas libres mais totalement guidees mecaniquement. Cette figure 
rend compte des figures et m&hodes de soutient Nous y annotons le nombre 
d' elements constituting. 

La figure 3.2 montre comment les figures primaires sont augment6es de degr6s k 
partir des precedes deja comments par Pinvenleur. Ces nouveaux cylindre 
permettent un effort plus obtimal de compression et de couple. Ces figures ne 
peuvent Stre realisees avec les m&hodes de soutient conventionnelles dites de 
premier degre. 

En a) , Ton a les figures a encoignures arrondies , rectangularis6es, dissym&riques. 

En b, Ton a les figures verticalisees, horizontalis£es, sinuosidales, rectangularis6es, 
et en Ballon. 

La figure 3.3 montre les trois principales specificites des machines de premier 
degre, relatives au mouvement de pale, d'excentrique et k Fencrage. 

Dans la figure 3 a ) Ton montre les premiers moteurs rotatifs, par exemple de 
Cooley ( 1903 ) Pon y retrouve la partie compressive, constitute du piston 1 et du 
cylindre 2. Ensuite Ton a la partie m^canique, le vilebrequin 3. Finalement, dans 
cette machine , Ton tente un armement par le cylindre 4 . L'on prodirit done un 
effet rotationnel 5 avec ajout de levier. 

En b) Ton retrouve noire bon vieux moteur a piston conventional. La difference la 
plus fbndamentale, au niveau de la pouss6e se retrouve au niveau de Parmement, 
ici dynamique 6 . En effet, ors de P explosion, comme dans les moteurs rotatifs, 
Parmement est centre. Mais en cours de descente, Pappui du piston sur le cylindre 
se lattralise et se transfert a la bielle et au maneton du vilebrequin. La poussee 
continues done d'etre acceptee totalement sur la surface du piston 7, mais est 
distribute verticalement 8 sur le vilebrequin par le deplacement vertical du piston , 
et lattralement 9 par Pangulation progressive d la bielle et son encrage au cylindre 
par P intermediate du piston. 

En c, Pon a un soutient de pieces de type mono inductif. L' encrage centre , et non 
dynamique , conserve les rapports de poussee laterale inoperant , tout au long de la 
course. Du point de vu lateral, le moteur demeure a son temps mort tout au long de 
sa course. S'ajoute a cela, un foible rapport de couple positionnel 10 . 

La figure 4.1 a) montre la structure compressive de la poly turbine, dont Wilson 
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( 1975) a ete le premier a montrer la possibility sans pouvoir en assurer 
adequatement le guidage . La figure montre les deux principaux moments de la 
course des pieces de la structure palique des polyturbines. L'on voit le deplacement 
et la deformation de la structure palique 1 2 dans le cylindre 2. 

En b de la mSme figure, l'on peut constater figurativement les differences de 
nature quant au cylindre de cette machine par rapport aux cylindres de machines 
rotatives de premier degre. En effet, nous avons dispose en b) la course des 
extremites des parties compressives sur une ligne droite hypothetique , ce qui 
permettra au lecteur de visualiser plus fecilement les differences de nature entre les 
machines rotative, retro etpost rotatives, et rotativo oscillatoires 

Alors en effet que la surface exterieur des pieces d'une machine post rotative 
produit successivement des bombages vers l'exterieur 14, celle d'une machine retro 
rotative enproduite vers l'interieur 15 . Quant a la inachine birotative, sa course est 
une synthese des deux premieres et est ainsi sinusoidale 16. 

La figure 4.2 montre les lacunes des machines rotatives et les ameliorations des 
cylindres qui ont permis de les corriger, rendant ces cylindres a teneur bi rotative. 
Comme on peut le constater, en a), les machines retrorotatives ont une feible 
compression 20 causee par un feible enfoncement de la pale dans le cylindre. Par 
ailleurs, si l'on allonge la portee du vilebrequin de telle maniere de palier a ce 
dSfeut, l'on cree automatiquement un exces d'enroncement de la pale dans les 
encoignures lors de la descente, ce qui est un deiaut tout aussi important. 
L' ideal de la forme de la machine serait de pouvoir a la fois enfoncer la pale 
profondement dans les cotes 21, allongeant ainsi la portee et am£liorant la 
compression, tout en diminuant les encoignures 22 en cours de descente. 

Quant a la machine de type post rotative, l'on peut noter un exc£s de deplacement 
lateral 23 nuisant au couple de la machine. La figure ideale consistent a rdduire 
les bombages 24, sans reduire la portee, tout en augmentant l'aire des chambres a 
combustion. 

Dans les deux cas, une partie des solutions permettant de realiser ce cylindre ideals, 
passera par une course du positionnement des pales non circulaire, ou encore non 
regulier circulairement 18, 19. 

La figure 5.1 montre succinctement les principales m6thodes permettant de hausser 
le degre des machines, les feisant passer de mono rotatives a bi rotative. 
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L'on a les m&hodes qui modifieront la course positionnelle de la pale, soit par 
combinaison de mecanique 25, par engrenage central dynamique 26 
L'on a aussi les m6thodes qui realiseront la birotativite par une pale en deux 
elements, coulissants 27 L'on a ensuite la methode qui modifiera l'aspect 
dynamique de la relation de la pale et du vilebrequin, soit celle par engrenages 
polycames. 29 L'etagement de mecanique centrale 30 permet une course centrale 
non circulaire , ainsi par exemple l'etagement de deux mono induction antirotatives 
, permettra a la fois de realiser , par exemple pour un moteur triangulaire une couse 
positionnelle en quasi triangle , tout en respectant simultanement l'aspect 
orientationnel de la pale, De mSme , pour la machine de type post inducti$ la 
course elliptique realisee a partir d'une mecanique etagS , permettra de reduire la 
largeur du cylindre , tout en augmentant considerablement le couple de la machine. 
La figure montre les principales compositions de piston 31 realisees par nous- 
memes permettant aussi de realiser les machines de maniere bi-mecanique sans en 
modifier les cylindres. La proposition de pistons flexibles 32 permet de realiser les 
effets desires. Enfin, l'addition geometrique permet le soutient des poly turbines. 



La figure 5.2 montre, du meme inventeur plusieurs types supplementaires de 
machines a parties compressives dont la course positionnelle et l'orientation sont 
toutes deux non circulaire ou reguliere. H s'agit des Semi turbines difBrentielles en 
a , des Moteurs a cylindre rotor polyinductife , en b ) des Machines a pistons 
peripheriques, des Moteurs a pistons centraaux et course poly inductive en c) des 
moteurs Slinky end), des Antirutbines en E) et ainsi de suite. 

La figure 6 montre les principaux criteres comparatife entre la poussee sur les 
parties compressives d'un moteur a piston, d'une machine post rotative et d'une 
machine retrorotative. Dans les trois cas, nous avons place les pieces en cours de 
descente, afin de feciliter ranalyse. Tout d'abord en ce qui a trait au moteur a 
piston, l'on peut constater que le couple se forge par une poussee verticale sur la 
totalite de la tete du piston 40. La partie inf6rieure de la bielle se latoralise en cours 
de descente 35. Une poussee laterale, issue de l'appui de la bielle sur le cylindre, 
par l'intermediaire du piston, 36 s'additionne done a la poussee verticale. L'appui 
du piston et de la bielle sur le cylindre est nomme encrage. A ce stage cependant, il 
y a une perte de poussee du piston sur le haut de la bielle 37. La poussee du piston 
se traduit done, de facon virtuelle, tel que montre dans le petit encercle 38. 

Quant au moteur rotatif; si l'on oublie pour 1' instant les contre pouss&s, puisque la 
pale ne travaille pas de fecon reguliere comme dans les moteurs a pistons, l'on peut 
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a tout le moins noter que le emplacement de la pale, avec Pexcentrique comporte 
Pavantage suivant d'6tendre la portee du couple vers Pext&rieur 39, ce qui est en 
soi positif. Cela ce fait cependant au detriment de Tangle de couple qui a" de la 
difficult^ a se construire 40. 

Le moteur rotatif, dans son montage conventionnel, ne produit aucun effet latiral, 
puisque comme nous le montrerons plus abondamment, I'encrage centre lors de 
I 'explosion ne se decentre pas, comme dans le cas des machines a pistons, en cours 
de descente. 

La figure 7.1 montre les difficulty et les lacunes, au point de vue de la poussee 
lat&rale, ou rgtxorotationnelle, dans les deux principales methodes de soutient de 
Fart antgrieur, attribuables k Wankle. Dans cette figure, nous montrons plus 
precis£ment les difficult^ reliees a la poussee des gaz sur la pale, lorsque la 
machine est utilisee comme moteur. 

Les deux principales methodes de Tart ant&rieur, attribuables h Wankle sont celle 
que Ton dit de mono induction, et celle par engrenage interm£diaire, 

Les deux methodes sont issues comme on Le verra de comprehension difiKrente des 
aspects g^ometrico dynamiques de la machine. 

Notons simplement, pour le moment, les deux probl&mes pos£s par la premiere 
methode en a) . Premi&rement, Pencrage de l'engrenage d'induction de la pale en 
cours de descente produit un point d'appui 41 qui produit un efifet de recul de la 
partie avant 42 sous la poussge de la partie arri&re 43 . Une partie post&ieure de la 
pale 44 doit done Stre utilisee pour contrer cet eflfet arriere. La pale ne travaille 
done positivement 45 que sur la difference de ces pouss6es et contre poussees. 

Une second probldme ce de cette maniere vient du fait que la poussee de 
P explosion, qui est amorphe au point de vue de son sens, ne parvient pas produire 
positivement la retrorotation orientationelle de la pale, qui est faite, passivement 
par les parties m£caniques. L'intelligence de Pexplosion n'est pas k Peffet 
d'appuyer plus sur une cote que sur P autre. La puissance qui pourrait etre creee de 
la retrorotation de la pale est done irr£alisable dans ce type de m£thode, 

Une demfere difficult^ est la vitesse de Pexcentrique, sup£rieures a celle de la pale. 
La poussee est done toujours en surcommandemenL 
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La poussee restrictive sur la pale, Taction unique de l'excentrique, le mauvais 
angle de couple et le surcommandement de l'excentrique sont autant de difficultes 
qui rendent la machine et meilleure machine compressive qu'un bon moteur. 

En b ) dans la realisation par engrenage intermediaire, des phenomenes analogues 
se produisent, quelque soit le cote que soit dispose l'engrenage intermediaire, qui 
n'est pas centre chez l'inventeur. Cette fois-ci, cependant, c'est la poussee sur la 
partie 46 avant qui produit un contre poussee 47 qui doit Stre annulee par la 
poussee anterieure 48 sur la pale. En general, comme dans le premier cas que 
l'engrenage ne participe pas a la puissance, qui ne se realise que sur l'excentrique. 
Cet engrenage soumet meme la machine a des blocages ou des contre mouvements 
et contre poussees. 

II s'agit la de difficultes majeures, qui, comme nous Pavons deja montre, sont dues 
a des conceptions geometriques de base dSficientes, et qui par consequent peuvent 
Stre surmontees, de telle maniere de permettre des moteurs non seulement 
competitifs mais superieurs aux moteurs a pistons, ce qui devah etre le cas a 
l'origine. 

La figure 7.2 montre que Fexcentrique est toujours forc£, dans une m^canique de 
type conventionne a travailler deux fois plus rapidenjent que la pale, ce qui produit 
un sur commandement constant de cette partie. 

En a) la machine est a sa phase explosive. En b, en cours de descente, la pale, qui 
n'a tourne qu'un huitieme de tour, doit forcer l'excentrique a en tourner un quart 

En c , en cours de descente, la pale, qui n'a tourne qu'un quart de tour , doit forcer 
rexcentrique a en tourner un demL 

Le manque d' elements prive done la machine du degre de versatilite n^cessaire a 
sa correcte realisation sous forme motrice. 

La figure 7.3 montre que meme dans le moteur a piston, lorsque Ton descend en 
dega des du nombre minimal d'61ements constkutife, la machine realise encore ses 
capacite de type compressives, mais non pas ses capacites motrices. 

En a, Ton voit bien que la poussee verticaie 49 du piston se transfert par le recours 
a la bielle en une pousse verticalo laterale 50 sur le vilebrequin. 
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En b , dans le moteur a bielle coulissante, la bielle ne constitue plus qu'une seule 
piece avec le piston. La machine est done reduite aux trois elements suivants, un 
ensemble compressif, un vilebrequin, et un point d'encrage central. 
La poussee laterale, comme dans le moteur rotatif a guidage conventionnel est 
totalement perdue 5 1 . 

La figure 8 fait un rappel de notre solution, dans une perspective relative la 
poussee que Ton a dite par engrenages polycamSs. 

Nous avons montre a plusieurs reprises que la solution par engrenages polycames 
ameliorate la courbure des cylindres. La presente a aussi pour eflfet de montrer 
qu'elle ameliore aussi la pousse sur Pexcentrique. Nous donnons ici 1' example le 
plus simple, soit appliquS k un moteur rotatif a mono induction. Ici, la 
polycamation des engrenages 52 pennet de positionner le point de couplage en 
cours de descente, de &9on plus anterieure 53, ce qui reduite pour autant Peffet 
arrfere et allonge Peffet avant En b, au contraire, lorsque la polycamation se fait 
par un positionnement des engrenages en sens inverse, r explosion peut etre feite en 
retard, ce qui entraine une explosion sur des pieces 6&}k plus lateralisee, ce qui 
permettra, de plus, k la pale de r^aliser une vitesse avoisinant celle de Pexcentrique 
lors de la descente, retranchant ainsi le sur commandement de celle-ci 

En c , nous proposons une figuration de Peffet sur la poussee de Putilisation 
d'engrenages polycames. Si nous comparons en efifet le dessus de la pale k une 
planche 54 disposee sur un point d'appui central 55, L'on voit que les poussSs y 
sont contraires aux contre poussees, ce qui la garde en Squilibre. 

L'utilisation d'engrenages polycames a exactement le meme efifet, dans ce type 
d'exemple, que si Ton avait dSplace le point d'appui 56. Sous une pouss6 6gale, 
representant ramorphie de 1' explosion, la pale s'incHnera 57 et produira une action 
retrorotative, qui pourra s'ajouter a Taction rotative posMonnelle de Pexcentrique, 

La figure 9 met dans une perspective en rapport avec la poussde notre. solution que 
Pon a dite par etagement d'induction. Dans ce type de montage, nous visons 
essentiellement k r^aliser des machines de second degr£, qui auront 
simultanement les qualites de rgaliser un compression optimale, avec le meilleur 
couple possible, les mScaniques i^alisant ces machines produisent done des pales 
dont les course centrales, et non seulement des extremites, sont poly inductives. Par 
exemple, ici dans le moteur triangulaire la, course du centre de pale k P image d'un 
triangle invers6 , alors que la course du centre de pale d'une machine post rotative k 
a la figure d'une ellipse. 



Ill 



CA. 02442351 2003-09-04 



Mais ces realisations n*ont pas pour seul effet d'ameliorer la forme des cylindres, 
Comme on peut le constater, puisque les parties motrices de ces machines ont ete 
placSes en cours de descente, les parties motrices ferment un angle permettant de 
realiser un haut degre de couple. Deja un tiers de leur descente, les vilebrequins 
Stages sont a demi casse 58, et leur angulation est en plein dans le sens de la 
surface de la pale, ce qui surpasse meme les moteurs a pistons. 

Comme precedemment , si Ton compare la pale a une planche 54 disposee sur un 
appui 55 , Ponpourra s'imaginer ici, qu'elle est disposee sur un appui etage, qui 
s'afSaissera 56 sans resistance lors de la descente. 

La figure 10 montre une realisation par piston/cylindre rotor deja presentee par 
Pinventeur, et qui permet de reduire la participation du piston rotatif k la poussee, 
et par consequent de ses effets negatifs. 

Toujours relativement a la question de la poussee sur les pales des machines 
rotatives, Time des solutions deja soumises par Pinventeur a ete de realiser un 
niveau secondaire de maneton dans Pexcentrique central des machines rotatives, 
pour y joindre bielles et pistons, qui seront ensuite glisses, a la maniere d'une 
machine & cylindre rotor, du meme inventeur, dans le piston, qui sera alors 
simultan^menl cylindre. Cette action permettra non seulement de soustraire une 
partie de la pale au desequilibre orientationnel, mais aussi de profiter directement 
de la rapidite de descente du vilebrequin 60. De plus, on notera que si les manetons 
sont de plus desaxes posterieurement-anterieurement, le sommet de mont£e du 
piston cylindre rotatif ne sera pas identique a celui des pistons conventionnels, d'oii 
des moments d' explosions retardes et un temps mort complet annule. 

Encore une fois, si Pon compare, tel qu'en b , le dessus de la pale a une planche 54 
disposee sur un point d' appui central 55 , en lesquelles les forces antgrieuies et 
posterieures annulent la rotation de celles-ci autour de son point d'appui, Pon 
produira cette fois-ci cette planche de fa?on incomplete au centre 62 , et on la 
completera par une tierce partie, repr£sentant la tSte des pistons secondares . Cette 
tierce partie sera la surface des pistons secondaires disposes dans les sous cylindre 
du cylindre rotor. Ce desequilibre est d'autant plus inherent au systeme si les deux 
axes sont au surplus successife, ce qui se passe lorsque les deux manetons ne sont 
pas simultanement au sommet Des lors Paction, Paction decentree de la pifece 
centrale 64 detruira Pequilibre de Pensemble du systdme et forcera la rotation de la 
planche principale 65. 
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La figure 1 1.1 montre le processus geometrique de construction de la m&hode oar 
poly induction en a. En b, 1' on y voit les raisons pour lesquelles ce type de 
construction realise, surtout si les inductions sont en dehors la pale, la complete 
participation positive de la surfece de la pale a l'expansion. 

La methode de poly induction trouve sa source dans une observation que l'on dit 
observation absolue, puisqu'elle est feite a partir d'un piece rotative tournant a la' 
Vitesse moyenne de la pale, a l'exterieure de la machine. 

Cette observation permet de constater qu'un point situe sur la pointe des pales 
eflectue, dans le cas d'une machine standard deux rotations sur lui-meme par tour 
et realise la forme du cylindre 66. Par centre un point situ6 au mUieu de la ligne 
des cotes realise une course similaire, mais cette fois-ci en angle opposS a la 
premiere 67. Des points situes entre ces parties realisent des doubles rotations et 
realisent des figures similaires mais cette fois-ci obliques. 

De plus, l'observation revele une distance toujours egale 68 entre ces courses en 
depit des variations de sens a contrario l'en de l'autre. 

La figure 1 1 .2 montre la mecanique du guidage par poly induction. L'on pourra 
done soutemr la machine par deux excentriques que l'on aura dispose en deux 
endroits contraires de leur course, L'un au maximum de son lobe et l'autre a son 
minimum. L'on reliera la pale a ces eux excentriques. Le montage est ici realist 
avec deux excentriques en dehors de la pale, ce qui en accentue les 



Si 1 on poursuit notre comparison de ce type de montage, avec la surmce d'une 
planche, disposed sur un point d'appui, l'on pourra simuler ce qui advient en cours 
de descente en montrant qu'il s'agit plutdt de deux etagement de planches 55 et 
pointe d appui 54, dont l'ensemble sup6rieur se decentre, en cours de descente 70 
entrainant le decentrement simultan^ de l'^chafeudage inferieur. 

La figure 11.3 rappelle, du meme inventeur la solution par engrenage cerceau, 
pour en efTectuer le commentaire sous l'angle de la poussee. 

L'inter^t de cette methode de soutient est des plus importants au point devuedela 
poussee pur la raison principal suivante que dans celle-ci la contre pousse des 
methodes par encrage centre est annulee d'elle-mSme par le double encrage e ceUe- 
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ci lors de la descente. En effet, lors de la descente, la poussee anterieure sur la pale 
produit, ayec son double encrage , un effet de poussee en levier dur le maneton du ' 
vilebrequm. 

Par ailleurs, la poussee posterieure, encree a la fois sur l'engrenage, et sur le 
soutient central 72, ou le bassin de l'engrenage cerceau, produit un force de 
poussee descendante annulant sa propre contre poussee. La poussee sur la pale est 
done toujours positive, comme dans les moteurs a pistons. 

C'est ce que Ton peut constater dans l'imagerie pnSsentee en b, ou les poids et 
contre poids fbrcent la retrorotation de la pale en cours de descente. 

La figure 1 1.4 rappelle la methode par semi transmission et montre son interSt du 
pomt de vue de la poussee. 

Dans cette methode, l'encrage n'est plus passif, mais plutot actif 75. L'action 
retrorotativedelapale76 est done conjuguee a Paction posHionnelle 77 etces 
deux actions sont centralisees dans l'engrenage pignon de la semi transmission 78. 
Comme on le voit a la representation montree en b) la structure portante soulaee la 
portance de la pale 79, qui est alors transferee en mouvement offensif 80 
justement par l'amorphie de l'explosion. 



Toujours en gardant l'lmage de la planche, Ton peut s'imaginer ici qu'il s'agirait 
de deux ensembles de planche, et que le poids deleste sur l'un augmenteraitla 
deaxation de 1 autre, ce qui produirait la retrorotation autour du pivot 

La figure 11.5 rappelle la figure num^ro 82 de la premiere partie des presentes 
nous montrons la possibifite d'attribuer des dynamiques a des parties fixes, de ' 
meme que la realisation de mouvement de pale Clokwise. 

La figure 11.6 rappelle la figure numero 82 de la premiere partie des presentes 
nous montrons la possibilite d'attribuer des dynamiques a des parties fixes de ' 
meme que la realisation de mouvement de pale Clokwise. 

Dans ces deux figures, le mouvement du vilebrequin est contraire a celui du 
cyhndre, ce que nous appelons un Mouvement a Contrario. Cette fecon de realiser 
k poussee entre les elements sera plus specifiquement commentee aux presentes, et 
1 on montrera qu elle augmente considerablement la puissance et l'efficacite 
motnce des machines. ~ 



114 



CA 02442351 2003-09-04 



Dans les deux cas le cylindre est en mouvement a contrario des parties 
mecaniques. Ceci ne peut etre realist, de fecon directe, que par un armement 
central a contrario. Comme on le montrera abondamment aux presentes, les 
mouvements a contrario ont reellement un effet moteur. La prochaine partie sera 
done un developpement et une generalisation de ces deux figures, du point de vue 
de la poussee. 

La figure 11.7 resume les dernieres figures, relatives a la poussee. Elle montre 
La regie generate qui consiste a enoncer que le mouvement du vilebrequin est 
circulaire, et que par consequent, la poussee qui l'entraine doit avoir des vecteurs 
vertical et un vecteur lateral Or le vecteur lateral ne peut etre produit que par u 
double armement, ou un armement dynamique, ce que ne produisent pas les 
machines rotatives conventionnelles, leur nombre d' elements constitutifs etant tron 
limits. v 

En a), Ton rappelle la solution par engrenages cerceau, en b) celle par engrenages 
polycames, en c) par semi transmission, et en d) par combinaison etagee 
d'inductions. 

La figure 12.1 montre met en relations les trois principaux types d'observation de 
la course de la pale d'une machine rotative. L'on peut tout d'abord determiner un 
type d'observation par l'exterieur 85. Cette observation mettra en Evidence la 
vitesse plus lente de la pale, que celle de son excentrique 86. 

Une deuxieme d'observation nait d'un point de vue situ6 sur l'excentrique 87. 
Cette observation revele que la pale la rotation arriere par rapport a l'excentrique 
88. 

Un troisieme type d'observation que Ton nommera par observateur absolu, est 
construite. Elle realise en effet 1' observation d'un observateur que Ton aurait 
dispose sur une partie rotative, toumant a une vitesse relative egale a celle de la 
pale. 

Cet observateur veiTait necessairement que les pointes des pales tournent 
parfaitement circulairement, par rapport a lui-meme. 90 H en deduirait done que le 
mouvement, en apparence en double bombage deVextremiti des pales, lorsque 
observe de l'exterieur, est en fait V addition et la combinaison de deux mouvements 
circulaires, I'unmattre, et I 'autre etage, secondare. 
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La figure 12.3 montre comment les diverses methodes de soutient ont &e cr£es a 
partir de type d'observation difiSrents, soit par Vexterieur, par I'interieur, on par 
observateur absolu, ou observateur synthetique. La figure montre en effet que les 
m6thodes de soutien sont directement issues, chacune d'un type specifique de 
methode d' observation. 

En a ) Ton voit que I 5 observation par observateur fixe exterieur donne 
n£cessairement lieu a la m&hode par mono induction, dont Pengrenage interne 
a pour objet de r6duire, justement, la vitesse de la pale. 

En b ) Ton voit que Y observation par observateur situe sur le vilebrequin, donne 
pour sa part naissance k des methodes de soutient telles par engrenage 
intermediate, engrenage cerceau, engrenage central ,engrenage talon et ainsi de 
suite, puisque ces methodes visent plus sp&ifiquement k r&diser la r&rorotation de 
la pale. 

En c) Ton voit que 1' observation constructive realisee k partie d'un point circulaire 
absolu, en rotation a la vitesse relative de la pale, donne lieu, comme on la vu, a la 
methode par poly induction. 



La figure 13.1 d£montre la pourquoi g£om£triques de ces apparentes 
contradictions. Cette difiSrence tient au fait que si Ton realise, k partir d'une pfece 
en rotation rapide 90, un mouvement plan&aire retrorotatif 91, plus ample, mais 
aussi plus lent en a) , Ton produira tr6s exactement la meme figure 95 que si 1'on 
realise une course rotative lente 92 , avec un mouvement plan&aire postrotatif 93 
plus petit , et plus rapide. 

Or meme si les figures resultanies sont idenfiques, les mScanisations de ces figures 
sont totalement diff&rentes. Nous pensons que la forme moteur est la plus 
pertinentes est celles par poly induction. Nous pensons aussi que la forme 
compressive la plus pertinent est la forme par realisee k partir de toute autre 
methode d'induction. 

Ce raisonnement met en Evidence qu'il est lacunaire de realiser les machines 
motrices sous leur forme compressive. Nous montrerons plus loin, lors de nos 
^attributions et redistributions que le l'excentrique maitre des methodes 
compressives, est en r6alit6 l'excenlrique plan£taire de la methode par poly 
induction, et que la pale, en retro rotation joue le role du vilebrequin maitre de cette 
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meme methode. Ces constatations feront mieux comprendre les conceptions 
lacunaires, basees sur P experience, qui ont feit naitre ces machines. 

La figue 13.2 montre que les deux conceptions ressemblent fort k celle du moteur 
standard, comparativement a celui k cylindre rotor. Dans le deux cas, en effet, Ton 
a pour ainsi dire dispose le vilebrequin en p6riph6rie, et Pexcentrique au centre. 
Dans le moteur rotati£ avec montage conventional, c'est un peu comme si le 
vilebrequin etant confondu 95 avec la pale elle-meme et tournait retrorotativement 
autour de Pexcentrique, sans que Ton puisse recuperer cette force. 

Dela meme mani^re, dans le moteur k cylindre rotor, le vilebrequin est confondu 
avec le cylindre rotor. C'est un peu comme si la puissance devait partir du centre, 
pour monter en p^ripherie, puis redescendre au centre, ce qui est contraire a un bon 
developpement de la puissance. 

La figure 13.3. montre les diverses avancement de la pale 100 d'une machine 
rotative standard, par rapport a son excentrique 101 . L'on voit que le retard de 
celle-ci est notable. Par consequent, en plus du manque de poussee lat£rale, la 
machine soufifre d'un surcommandement de Pexcentrique notable. 

La figure 13.4 montre la vitesse relative d'un vilebrequin maitre 101 de machine 
poly inductive. L'on y voit que celle-ci est relativement 6gale k celle de la partie 
compressive 100, la pale, et ce comme dans un moteur k pistons. 

La figure 14 montre plus sp&ifiquement ce qui nous nommerons un mouvement 
en Clokwise. Ce mouvement a nomm6 mouvement en Clokwise parce que 
semblablement k la dynamique d'une horloge, en b) en laquelle les aiguilles 
tournent, mais les chiffres demeurent toujours verticaux, Taction de la pale est 
circulaire, positionellement 105, mais nul 106, dans son aspect rotationnel, cela 
6tant observe par Pext&ieur. Ce mouvement permettra par sa stability 
orientationnelle, de capter, comme dans la machine k piston standard, toute 
Penergie de la poussee de F explosion Par ailleurs son absence de bielles, et sa 
propre rotativite lui conf&eront certaines des quality des pales de machines 
rotatives. L'on trouve done en a et en deux mouvement en Clokwise, Pun de pale 
triangulaire, et P autre de pale a deux cotes. 



La figure 15.1 donne entre plus pr6cisdment dans la matiere de la presente 
invention On y montre comment construire m£caniquement un mouvement 
Clokwise. La fe$on la plus simple consiste tout d'abord k monter rigidement deux 
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axes 110 dans le flanc de la machine, L'on montera ensuite rotativement sur chacun 
de ces axes un excentrique 111, lequel excentrique sera muni d'un moyen de 
controle, tel un engrenage de type externe 1 12. L'on montera ensuite, au centre de 
la ligne unissant les deux premiers, un troisieme axe 1 13, cette fois-ci 
pr6Srablement rotativement 1 14. L'on montera ensuite une pale 115 pourvue de 
trois extrusions sur les excentriques de support d6jk comments, et cela aussi de 
telle mani^re que P extrusion centrale laisse passer Paxe rotatif. L'on fixera ensuite 
un engrenage de lien 116 a Paxe central, et ce, de telle mani&re que celui-ci couple 
indirectement les deux engrenages excentriques 117, L'on notera que cet engrenage 
pourrait aussi etre de type interne, ou encore une chaine. 

La rotation de cet engrenage 1 17 entratnera la rotation simultanfe des engrenages 
de pale 1 18, et par consequent, celle-ci r&riiser un mouvement en ClokWise. 120 

L'on notera que la pale pourrait au contraire etre munie d'axes fixes 121, inseres 
rotativement dans des trous pr&vus k cet effet dans les excentriques 122 , ce qui 
assurerait une meilleure stabilite aux pieces, tel qu,on peut le constater dans 
Pencercle 

La figure 15.2,1 montre qu'il suffira par la suite de relier rigidement le cylindre k 
Pengrenage de lien 123, ou a Paxe central de rotation, pour completer la machine. 
Le cylindre sera done r&rorotationnel par rapport au mouvement Clokwise de la 
pale. Ce mouvement retrorotationnel compensera la perte du vilebrequin maitre. 
Nous montrerons plus loin comment, par Pobservation k partir des excentriques, 6te 
cr66e la courbure du cylindre. La figure montre en effet que pour creer une 
machine complete a partir de ces pales en mouvement Clokwise, il feut , pour les 
machines post rotative, realiser la machine avec un cylindre montg 
retrorotativement dans celle-ci , e'est a dire en sens contraire du mouvement en 
Clokwise de la pale. Aussi simple que cela puisse paraitre, L'axe de cylindre pourra 
Stre relive k Pengrenage de pale. Mais le cylindre pourra aussi Stre relie 
directement k Pengrenage interne, si e'est cet engrenage que Pon aura privilegfe. 

La figure 15.2.2. montre la sequence des positions des pieces pour un tour de la 
machine. En a, Pon voit que la pale est k sont plus haut niveau 125. En b, elle 
amorce sa descente, mais sans aucun changement orientationnel. Le cylindre est 
actionn6 retrorotativement et compense le changement de position de la pale, et ce 
de telle manure que ses courbures 6pousent toujours parfaitement la pale. En c, la 
pale a continue son mouvement en Clokwise, sans modification orientationnelle. 
Cependant , encore une fois la rotation en sens inverse du cylindre complete le 
travail., et ce avec pour rSsultat que la compression s'est k nouveau formee en 
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celui-ci et la pale, pennettant une seconde explosion 125 . En d, e, et f , le 
mouvement se poursuit jusqu'a ce que les pieces retrouvent leur position initiale. 
Une autre explosion pourra avoir lieu en e). Ces figures rappellent les figure 82, et 
83 de la premiere partie de ce travail, en lesquels, la pale a un mouvement 
Clokwise poly inductif en 82, et simplement rotationnel en 83, 

En observant de plus pres la sequence, Ton peut aussi constater, que le mouvement 
en Clokwise du piston est en sens inverse de celui du cylindre, ici d'une vitesse a 
raison de deuxfois superieur. II s'en suit que les parties aplaties du cylindre font 
rejoindre celles du piston, et participe a Peloignement des pieces. L'on imite par 1&, 
la deconstruction plus rapide souvent remarquee par nous-meme pour les 
retrorotatifs. Comme on le verra plus loin, d'ailleurs, une mecanique identique peut 
etre applicable a ces deux machines, ce qui montre leurs liens intrinseques, Pun 
etant presque le negatif de 1* autre. 

La figure 15,23 montre nous aide k determiner, dans la mecanique Clokwise, 
exactement quelle piece rotative exactement, le cylindre rotationnel remplace. 
L' application du mouvement Clokwise k une machine de type retrorotative 
permettra de dormer une reponse a cette question* En effet le mouvement Clokwise 
s' applique aussi pour les machines rStrotrotatives, Cependant, ici , comme la pale 
reprend le mouvement des excentriques secondaires, et que ceux-ci 6taient en sens 
contraire de celle-ci, Ton devra compenser par un mouvement de cylindre dans le 
mSme sens 130. Cette constatation permet de comprendre que le cylindre remplace 
le mouvement des excentriques superieurs etnon du vilebrequin maitre, ce qui est 
plus difficile a determiner pour une redistribution de type post rotative, puisque les 
deux rotation sont dans le meme sens. 

L'on notera, ici, puisque le mouvement du cylindre doit etre dans le meme sens que 
celui des excentriques, que Ton pourra le produire assez facilement , par exemple 
par un engrenage central 140 relie k un engrenage de lien cette fois ci decentrS 14 1 
. Ce couplage a P engrenage de lien en sens inverse ramdnera le tournage de 
P engrenage central dans le meme sens que celui des excentriques 142, tel qu'on 
peut le constater dans Pencercle 

L'on parle done a la fois de ^attribution et de redistribution, et cela selon la 
methode d' observation par Pabsolu, L'on voit done pourquoi ce type de 
redistribution etait impossible dans Part ant&ieur. 

La figure 15.3 commente, dans une dynamique Clokwise de pale, le travail de la 
totale surface de celle-ci lors de la poussee 13 1. L'explosion ne d6veloppe aucune 
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force laterale. Son intelligence est amorphe, directionnellement, comme les corps 
qui tombent toujours vers le vas. Comme on Pa vu, la surface du piston standard 
cylindrique absorbe totalement la puissance de P explosion et la lateralisation de 
cette force est feite par la bielle. 

Nous avons done constate que ce mouvement, que nous avons nomme mouvement 
Clokwise, qui se situerait entre celui du piston standard et celui de la pale, puisqu'il 
serait positionellement rotationnel, mais orientationnellement stable. 

A ces considerations, il faut ajouter la poussee en sens inverse sur le cylindre 132 9 
qui puisque celui-ci est relie m£caniquement a la pale, participent h Penergie totale. 

II est important de noter ici que I 5 ensemble demeure poly inductif, mais que sa poly 
induction est partagee selon un decoupage rendu possible par P observation 
absolue. 

La figure 16.1 prdsente les principales qualite originales de cette machines II est 
en effet important de consacrer ici plus de temps a la divulgation de cette 
realisation qui selon nous realisa a la fois plusieurs caract^ ristique motorifiques 
notables, dont sa simplicity , son couple, son absence d' accelerations decelerations , 
son aspect Moteur et ainsi de suite. 

L'on a en effet devant nous premierement des machines dont la poussee sur les 
pale sera sur la surface totale 1 50, ce qui est un net avantage sur les machine 
rotative pale rotationelle orientationellement. 

Deuxiemement, il est important de noter V absence d 'acceleration deceleration de 
toutes les parties sans exception. 151 , ce qui est certes un apport important, non 
settlement en ce qui a trait aux moteurs a pistons, amis aussi aux moteurs rotatifs, 

Troisi&mement, Pon notera en cours de descente, un angle de couple comparable 
aux machines a pistons. 152 , ce que Pon ne retrouve dans aucune machine rotative 
• 

Quatri&mement, Pon notera aussi une expansion rotative du coti du cylindre 153 , 
ce qui ajoutera k la puissance totale de la machine puisque la rotation du cylindre 
est r£alisee en combinaison mecanique de celle de la pale 

Cinquiemement, cette expansion rotative sera desaxee 154, ce qui augmentera la 
rotation du cylindre et du systeme. 
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Sixiemement, l'on notera un axe moteur puissant, qu'il s'agisse de l'axe moteur du 
cylindre 155, ou de celui de l'axe transversal. 

Finalement, Ton notera le peu de pfeces, et que dans le cas en lequel, Ton desirerait 
realiser la machine en combinaison plus d'un cylindre, la possibility de relier les 
engrenage des excentrique ensemble par une engrenage de cylindre interne 
pennettra de realiser la machine avec u excentrique double activant les deux pale. 

Dans ce type de machine, des axes sont transversalement et fixement disposes dans 
les murs de la machine. Sur ces axes sont disposes rotativement deux excentriques, 
chacun d'eux etant munis d'un engrenage dMnduction. Sur ces excentriques est 
disposes un piston de Tune des formes primaires de Tart des rotatifs. 

Cette pale comporte preferablement une extrusion en son centre, permettant le 
passage de Paxe central. Un axe central traverse la machine rotativement, cet axe 
etant muni d'un engrenage d' induction d'axe, et, d'autre part d'un cylindre, de 
forme aussi paimi les grandes formes rotatives. La disposition des Elements reliee k 
l'axe est bien entendu faite de telle maniere que 1' engrenage d' induction de celui-ci 
couple a la fois les deux engrenages d' induction, et simultanement, de telle maniere 
que le piston et le cylindre soient couples. Et ce de telle mani&re bien entendu que 
le cylindre comprenne la pale 

Comme on l'a d6ja mentionne k plusieurs reprises, les couples en cours de 
descente, des machines post rotatives est tr&s feible en relation avec les machines k 
pistons et r&rorotative. 

Or l'un des premiers aspects int£ressants de la pr&sente m^thode dynamique 
constate a traiter le piston, d'une certaine maniere, avec un dynamique se situant a 
mi chemin de celle d'un piston conventionnel et d'un piston rotatif Comme un 
piston rotatifc en effet, la course descendante de celui-ci n'est pas rectiligne, mais 
courbee. D'autre part, comme un piston conventionnel, sa surface demeure 
horizontale, et aucune rotation orientationelle n'est r€alis£e par celui-ci. Les effets 
sur le couple se font done sentir. En effet, puisque Ton n'essaie pas, comme e'est le 
cas d'un piston rotatif, de la faire tourner, mais plutot, comme pour un piston 
conventionnel de l'affaisser, la pouss£e sur cette element sera plus puissante. En 
effet, si Ton ne considdre que cet element, l'on verra qu 1' angle d'attaque. En mi 
descente, est plus feible que dans le cas d'un moteur a piston, et d'un moteur retro 
rotatif mais plus fort que dans le cas d'un moteur post rotatif. 
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Mais , il faut ajouter a ceci, d'autres parametres, puisque en effet, la detente n'est 
pas constitute que par la seule poussde du piston , mais aussi par la pousse en sens 
contraire du cylindre. Cette double poussee a contrario est selon nous P ideal de la 
motorisation. Nous montrerons plus abondamment plus loin des exemples de cette 
notion appliqu£e aux machines a pistons et qui front mieux comprendre les effet 
que Ton dits, Compresseurs, Neutres, ou Moteurs, dans une machine. 

Pour le moment, nous nous bornons simplement a souligner que cette action 
antirotative du cylindre, est Tune des mani&res de plus que nous avons mises de 
Pavanl pour permettre la realisation bi rotative des machines. De toutes les 
manifcres que Ton puisse la realiser en effet, la birotativite tente de profiter le la 
pale sur toute sa longueur, et ce tout autant des effets retro rotatife que post rotatifs. 

D' airfares points des plus interessants sont a souligner it propos de cette machine. 
L*un d'eux est ties certainement P absence d'excentricite, P absence d' acceleration 
et deceleration des parties. II se passe ici comme si Pont avait realise de faqon 
rotative le moteur k cy lindres rotor. 

Un autre point des plus pertinents sera fares certainement le suivant. L'on sait que, 
comme nous 1' avons souligne a maintes reprise, la puissance d'un moteur rotatif 
standard est de beaucoup diminu6e par le nombre de trois fois superieurs de 
rotations du vilebrequin par rapport a sa pale. 

Dans le moteur k poly induction, nous avons montre que Ton poiivait realiser ces 
machines de telle maniere que le vilebrequin principal tourne a raison de un pour 
un de sa pale, ce qui a augments la puissance de sortie pour autant 

Le ratio est ici encore sup6rieur. Si, en effet, Ton se sert de Paxe de cylindre 
comme axe moteur, la sortie du moteur passera de trois fois plus rapide que celle de 
la pale h deux fois plus lente, soit done une vitesse dans un rapport de six fois 
infSrieure. La puissance de cet axe sera done de six fois supgrieur. 

L'on achfcvera cette brfcve mise en valeur, par le double appui, limitant la friction, 
par Pidee que le cylindre peut k la fois servir de magneto, pour encore par celle que 
le piston peut & la fois servir de valve dynamique. Finalement, Pon doit ajouter que 
comme dans le cas de toutes machines, les engrenage peuvent etre polycames de 
telle maniere de realiser des accelerations et decelerations de vitesse des elements, 
permettant de realiser des cy lindres plus adequat, diminuant de fagon encore plus 
notable, P incidence du temps mort et les exc&s de compressions. 
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U ensemble de ces caracteristiques trbs diff6rentes autant des machines k pistons et 
des machines rotatives nous permet de parler judicieusement de machines 
Rotationnelles, par opposition k machine rotative. En effet, ici, aucune piece 
planetaire, uniquement et strictement des pieces en mouvement, et plus 
particulferement en contre mouvement 

La figure 16.2 montre que la meme technique peut etre appliquee k toutes les 
formes primaires de machines rotatives et montre pour quelques unes , la positon 
sequentielle des elements pour un tour de la machine. 

La figure 17 montre la generalisation m&hodes de guidage des pales en 
mouvement Clokwise. Comme on pourra le constater, le mouvement Clokwise 
garde la surface de la pale stable orientationellement C'est ce qui est observe de 
Pexterieur. D'une observation situ6e sur le vilebrequin, Ton s'apercevra que la pale 
est en rSrorotation k exactement la meme vitesse que celle du vilebrequin, ce qui en 
annule justement la partie orientationnelle. 

L' on pourra done, aprfcs ces constatations realiser le mouvement Clokwise avec 
toute T ensemble des inductions deja repertoriees par nous-meme, en realisant la 
specification suivante, a T effet que dans ce type de montage, les engrenages de 
support et d' induction doivent etre de un pour un 160 . 

En a, b, c, de la pr&ente figure, Ton retrouve trois exemples de ces montages, en a , 
Pon a construit le mouvement Clokwise par engrenage intermediate, en b par 
engrenage cerceau, et en c par engrenage actif central. 

II s'agira, dans un deuxi&me temps de relier ces induction k inductions de cylindre 
dans le sens du montage avec engrenage intermediaire , celui-ci sera fait en double 
et activera retroactivement engrenage interne de cylindre , dans la cas du montage a 
engrenage cerceau , un engrenage central fixe qui sera couple . Un engrenage 
interm£diaire sera couple k V engrenage interne de pale. 

Dernierement, dans le cas du montage avec engrenage central dynamique, celui-ci 
double d'un engrenage pignon, qui sera couple a un engrenage pignon qui k son 
tour sera couple a P engrenage pignon de cylindre , un peu a la maniere de la 
methode semi transmittive. 

La figure 18.1 que Pon utiliser, avec toutes les methodes de guidage, la methode 
par semi transmission pour inverser et contrdler le mouvement du cylindre. En a), 
P engrenage de support de la methode par engrenage cerceau 170 , devra etre 
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dynamise r&roactivement pour realiser pour realiser une pale en Clokwise. L'on 
utilisera done une semi transmission a cet effet, en partant du vilebrequin. Le 
cylindre pourra etre rattache a Pengrenage de support inverse, ou a son engrenage 
de semi transmission respectifl 

La mSme strategie s'applique en b, et c, puisque Ton doit dynamiser 
r&rorotativement les engrenages de support pour realiser le mouvement Clokwise 
de la pale. 

L'on notera que dans le cas des mecaniques Clokwise de type r&rorotative, comme 
il faudra imiter un rapetissement de 1' engrenage de support, Ton devra 1' activer 
post activement. De la meme maniere Ton devra activer post activement comme 
on Ta vu, l'on devra aussi activer post activement le cylindre. L'on utilisera alors 
entre rexcentrique et 1' engrenage de cylindre et de support, une semi transmission 
accel6rativo-decel£rative, telle que Ton a dej& utilis£e k plusieurs reprises dans nos 
travaux, pour unir les 616ments. 



La figure 19.1 resume les quatre principaux types de mecaniques bi inductif 

A par poly induction 

B par semi transmission inversive 

CO par semi transmission acc6L6rative 

D par bi mficanique dynamique Tun montante Y autre descendante 

La figure 19.2 montre la realisation complete d'une machine r6trorotative h 
mouvement Clokwise, non realist par poly induction, et & laquelle Ton ajout6 la 
semi transmission acc61erative. 

La figure 20. 1 montre r application de la m&hode en pale Clokwise, pour le cas de 
cylindre fixes. La methode en Clokwise met en Evidence la difficult^ de realiser 
une mecanique dont la poussee devrait Stre in£galement repartie sur la pale, 
puisque comme on Fa dit, P explosion est amorphe. Cependant, certains 
constructeurs pourraient desirer ne pas utiliser la dynamique rotative du cylindre et 
conserver une realisation de la machine avec un cylindre fixe. 

Nous pensons que la methode en Clokwise, de meme que la methode en poly 
induction nous montre qu'il est possible de simplement realiser un pale amorphe 
pour ainsi dire, et de rel^guer a un autre plan , ou dimension, la conversion de 
P aspect rotationnel de celle-cL 



124 



CA 02442351 2003-09-04 



La realisation de cette machine Ciokwise , pour ainsi dire virtuellement conservera 
les rapports de portance intacts 180, L'on produira done une induction portante. De 
celle-ci, en se servant de Pengrenage d' induction comme nouvel engrenage de 
support d'une induction cette fois-ci descendante, Ponrealisera un induction, pour 
ainsi dire descendante, Motrice, 181 , dans des rapports de un sur un. 

La figure 21.1 montre que structure portant et structure motrice peuvent aussi ne 
pas etre confondues. Dans cette figure en eflet, Ton a une structure de soutient 
standard mono inductive sur un cote 183,.et une structure motrice sur P autre cote 
184 . Dans cette methode, Ton realise une induction montante, permettant de 
preserver les ration necessaires k la realisation de la figure, mais, on produit plutot 
une induction descendante realisant plutdt les de ratio ideals orientationnel et 
positionnels de la pale. En efifet, P engrenage d'induction de la mecanique portante 
montante devient Pengrenage de support de la mecanique descendante. Pour le 
moment nous Stablissons de cette derni&re a un ratio a un pour un, a lumiere de la 
m6thode en Ciokwise. Cependant, nous montrerons qu'ils doivent quelque peu etre 
subtilise selon les ratios de compression et de couple optimaux, 

La figure 22 montre le type d'observation qui a permis la totale realisation de la 
mecanique Ciokwise. L'on suppose dans cette observation que Pon a isol6 les 
excentriques d'un m&hode par poly induction, en en retranchant le vilebrequin. 
L'on suppose ensuite un observateur poste sur ces excentriques 190, pendant leur 
tournage simultane. L'on suppose ensuite une plaque tournante passant devant ces 
observateurs 191, qui pourront graver un sillage dans celle ci, a mesure qu'elle 
passe, et a mesure de leur propre mouvement Dans la mesure oil la plaque tourne 
deux fois plus lentement qu'eux, les observateurs verront apparaitre 
progressivement sur la plaque la parfaite forme du cylindre recherchSe 192. 

C'est cette observation que Pon nommera observation par les excentriques. 

La figure 23 montre pom: un tour la sequence d'une machine k mouvement 
Ciokwise de pale a quatre cotes. L'on y constate que les explosions se font k 
chaque quart de tour en Ciokwise de la pale. Cette figuration est aussi int&essante 
puisqu'elle permettra de realiser incitement la machine sous une forme de deux 
temps, un rapprochement servant a P explosion 200 et P autre a Pechappement 201 . 
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La figure 24. 1 montre pour un tour la sequence d'une machine k mouvement 
Clokwise de pale a cinq cotes- Comme pr^cedemment, la machine pourra exploser 
le meme nombre de fois que les feces de sa pale par tour. 

La figure 24.2 montre les similitudes des machines a mouvement clokwise et 
retrorotatives. La figure montre en effet les liens intrins&ques des machines retro et 
post rotatives, la m£canique de la machine post rotative k piston triangulaire en 
Clokwise etant identique a celle de la machine r6trorotative standard. En effet Ton 
constate que, dans les deux cas, la realisation de ces machines realise des 
explosions k tous les tiers de tours. 

De plus, Ton realise qu*ici la meme m£canique k 6te utilisee, ce qui prouve que la 
dynamisation a muter la machine post rotative en une machine r&rorotative. Cette 
mutation a permis d*en augmenter le couple et d*en conserver la qualite 
compressive. 

La premiere de celles-ci montre que, comme dans les machines retrorotatives, la 
pale va rejoindre le vilebrequin et ne coure pas apres lui 204 „ Deuxfemement, 
celle-ci va en sens inverse du vilebrequin, comme le cylindre va en sens inverse de 
la pale. Le moteur a done un mouvement a contrario, ce qui est synonyme de 
puissance. 

Pour ces raisons, nous voyons bien le caract&re Hybride et Androgine du moteur k 
dynamique Clokwise. 

La figure 25 a) montre les difficultes de la methode par engrenage intennediaire, et 
montre comment faire passer la machine de compressive k neutre. L'on y realise 
une premiere version de la Methode par double support en miroir en a ). 

En b) montre la logique de la structure de soutient dite a support par elision. Dans 
cette structure, le support inferieur de Faxe de V engrenage d' induction retranch6 
205. En consequence, l'on supporte cet engrenage dans sa partie inferieure par les 
deux engrenages intermediates. La consequence de cette realisation est de 
permettre k V engrenage d' induction de pousser directement sur Y engrenage 
intennediaire lors de la descente 206, rendant ainsi la force rotationelle de celui-ci a 
inferieur a sa force descendante. En effet , si le contact en poussee reelle entre ce 
deux engrenages n'est pas fait , le couplage de ceux-ci aura tendance k dgplacer 
r engrenage intennediaire dans une course positionnelle cherchant a sortir du 
systeme , dont en sens inverse de la rotation. 
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Si la poussee est r6alis6e, la pale realise alors un effet similaire k celui de la bielle 
et du piston dans un moteur & pistons. L'on notera que Ton pourra employer 
d'autres moyens, par exemples en engrenage interm6diaire tr£s peu polycamS, qui 
permettra cet appui qu'en cours de descente 



En c ) Ton montre un montage par vilebrequin excentrique et vilebrequin maitre 
chevauch£s. Dans les figures pr6c6dentes, une partie du soutient de V engrenage 
d'induction est retranchSe, ce qui rgsultera en un cognement d'engrenages a 
engrenages lors de 1' explosion, se qui est plus difficilement realisable dans de gros 
moteurs. 

Dans la presente procedure, Ton dispose un premier vilebrequin 207secondaire 
recevant rotativement la pale, munie de son engrenage d'induction. 
L'on dispose ensuite un vilebrequin maftre 208, auquel Pon aura rattache les 
engrenages ant&ieurs et posterieur intermediaire. 

La pression sur le vilebrequin maitre conservera V engrenage posterieur en contact 
de poussee avec V engrenage d'induction. Cette maniere de faire permettra, auhaut 
de la montre que les engrenages ne soient pas en cognement entre eux, puisque 
aucune partie du support de Faxe de pale n'a 6t& retranchee. 

L'on notera que 1' engrenage intermediaire peut aussi etre realise seul, et non en 
double. L'on aura en ce cas qu'& r£aliser un technique de support reglant son 
gloignement maximal des vilebrequin et des engrenages intermediaire des 
engrenages d'induction et de support. 

La figure 26 montre, en a, comment am£liorer la m£thode par engrenage cerceau 
. Dans cette induction, il s'agira simplement d'ajouter de deplacer les engrenages 
de £a$on decentr£e 209. Par ailleurs, si Ton veut realiser la machine sans receptacle 
d' engrenage cerceau, tel qu'en b ) Ton pourra disposer un trois&me engrenage 
agissant comme tenseur des deux premiers 210 . 

La figure 27 montre la m&hode de poly maneton, realisee avec une pale an deux 
parties dorrt Taction de Tun par rapport a P autre est laterals Dans cette methode, le 
maneton supportant la pale 21 1, est poursuivi par un excentrique, ou un second 
maneton, de niveau inferieur 212. Par ailleurs la pale maftre 213 est realisee de telle 
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maniere a recevoir une pale secondaire 214 dont Taction sera laterale. Cette pale 
secondare est muni d'un moyen tel, une bielle, une coulisse 215, permettant de la 
rattacher a T excentrique secondaire. 

La coulisse de la pale en annulera le mouvement montant et descendant issue de 
son maneton, ce qui aura commet effet que la montee sera de cette pale sera 
soumise a la montee de la pale maitre 216 . Inversement, le maneton de la pale 
secondaire lui induira le travail lateral, moins considerable que celui de la pale 
maitre. II se produira done entre les deux pales un glissement lateral. 217 Le dessin 
d' ensemble de cette conjonction de pales permettra done une forte montee et un 
enforcement restreint dans les encoignures. La figure ainsi cree aura non settlement 
de bons effet sur la compression, mais d6centrera au surplus la poussee de 
1' explosion, qui en corns de descente sera du cote offensif, et augmentera par 
consequent le couple. 



La figure 28 montre que pour realiser, a la facon d'une machine a dynamique 
Clokwise, une machine de type retrorotative, Ton doit augmenter ne niveau 
d' induction. Dans la machine standard, celle-ci a 6t£ surmontee en produisant deux 
inductions eiagees. Ici, comme les inductions sont separees, et que Tune d'elles 
n'est que rotative, il est fecile de la remonter d'un degre et de la rendre poly 
inductive. Par consequent ici Ton construira le mouvement du cylindre de telle 
qu'il ne soit plus simplement circulaire, mais plutdt poly inductif. Comme on le 
montrera, Taction orbitale cylindre, additiormee a Taction en Clokwise de la pale 
permettra de realiser un haut taux de compression et de puissance. Pour ce feire 
disposers un excentrique central 220 dans le centre de la machine sur lequel l'on 
montera le cylindre 221, et prenant soin de dispose cet excentrique dans le sens 
oppose de celui de ou des excentriques de pale 222. De plus l'on realiser les semi 
transmissions necessaires a ce que les excentriques tournent en sens inverses. 223 
La pale et le cylindre seront tous deux planetaires, mais avec des rotations 
d' excentriques en sens inverse 

Le fonctionnement de la machine sera le suivant. Lors de T explosion, et de la 
compression, le cylindre et la pale seront en mouvements contraires de hauteur, ce 
qui les rapprochera d'avantage 224, creant ainsi une forte compression. Lors de 
1' expansion, meme si les toumages directionnels seront dans le meme sens, les 
toumages positionnels seront en sens inverses 226, se qui rapprochera les parties 

227 . Par consequent, 1' enforcement de la pale dans les encoignures sera reouite 

228, exactement comme dans le cas de montages en superpositions. Le cylindre 
sera bimecanique, et de second degre. 
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Comme le mouvement en Clokwise de la pale est lui-meme d'une certaine maniere 
poly inductif, la somme de ces deux poly induction en juxtaposition pennettra de 
realiser la machine de la meme avec la meme forme de cylindre que dans la 
machine de second degre" deja decrite par nous-memes. 

Ici Ton couplera done simplement a l'axe de rengrenage dynamique unissant les 
deux excentriques un excentrique sur lequel Ton disposera le cylindre. L'on 
prendra soin d'orienter cet excentrique de telle maniere qu il soit en sens inverse 
des excentriques de pale. L'on montera le cylindre sur cet excentrique, ce cylindre 
etant muni d'un engrenage d'induction, qu l'on couplera a un engrenage de support 
dans le cote de la machine. 

Le fonctionnement de la machine sera le suivant. L'excentrique de cylindre 
travaillera en contre sens des excentrique de pale, par consequent, lorsque la pale 
sera a son plus haut niveau, le cylindre sera pour sa part a sont plus bas, ce qui 
assurera le rapprochement maximal des partie. 

Lors de la descente, les excentriques seront a leur position le plus rapprocbies entre 
eux. Par consequent, la pale ne pourra enfoncer profondement les encoignures. 

La figure 29 montre une methode en pale Clokwise, et cylindre poly inductif 
appliquee a une machine post rotative. Ici l'on a utilise une induction par poly 
induction 230 pour soutenir la pale en Clokwise, et une mono induction 23 1 pour le 
cylindre , l'excentrique de cette seconde induction etant realist de facon fixe 232 
avec l'engrenage de lien ou l'axe de celui-ci. Les deux inductions sont done 
monies ici avec un minimum de pieces. La machine pourra des lors etre construite 
avec cylindre verticatisS ou horizontalies , ce qui en pennettra un alimentation 
diesel. 

La forme su cylindre sera done ideale. 

La figure 30 montre les difi&rentes manieres de reattribuer et redynamiser las 
parties d'une machine a piston, standard en a ) , orbital en b ) , par poly manetons 
en meme sens en c ) , et a contrario en d ) , par cylindre rotor a axe fixe en e ) et 
par cylindre rotor poly inductif en f ) . Dans cette figure l'on voit en a que les 
cylindres de la machine standard sont fixes et alignes, que son piston a une action 
rectiligne et son vilebrequin est muni de plusieurs manetons decentres et a une 
action circulaire. L'on montre de plus, dans cette figure, que l'on peut distinguer 
des machines a preeminence Compressive, Neutres ou Morrices 
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Cette mise en situation permet de mieux comprendre que pour des elements 
ldentiques, les figuration geometriques ou dynamiques differentes aboutissent a des 
ratio d' effort fort differents. De meme en est il des machines rotatives. 

Dans la figuration orbitale, les attributions suivantes ont ete feites. Les manetons 
sont ahgnes en un seul. Et les cylindres sont disposes angulairement. 



Dans la figure standard, a polymaneton en cadrans opposes, il y a action contraire 
des pistons entre eux. La force realisee entre les deux pistons est done interessant, 
1 expansion se feisant des deux cotes a la fois. Cette machine est classee Motrice. 

Dans la figure a poly maneton dans un meme cadran, il y a action difBrentielle des 
mstons. La pression est fecilement realisable entre les deux pistons. Au contraire 
lorsque e'est elle qui actionne les deux pistons. II y a une contre poussee sur l'un 
d eux et la force produite n'est que la force r&uttante, differentielle. La machine 
sera done classe compressive. 

Dans la figuration par cylindre rotor, le vilebrequin est fixe, repr^sente par deux 
axes Les pistons ont une action circulaire, et les cylindres ont aussi une action 
circulaire, ces deux actions se realisant avec des circularite de differentes grosseurs 
et centres. Cette machine st classee compressive. 

Da la figure par cylindre rotor avec vilebrequin post actif, le vilebrequin a une 
action post active, ce qui rend la course des pistons non circulaire mais poly 
inductive . Comme dans le cos precedent, une explosion entre les parties neproduit 
qu une force resultante, d'ou le classement de cette machine comme machine 
compressive. 

Dans la figuration par cylindre rotor a action de vilebrequin retrorotative le 
vilebrequin est retrorotatif et la course des pistons est elliptique, la deconWuction 
au systeme, comme pour les machines a poly manetons en cadrans opposes, se feit 
SrtcT 1 *' * Xpamion deS deux cot6s " machine est par consequent classed 

chezWankle que Ton dira Par doubles 
parties rotationnelles decentrees en cylindre unique ou a double cylindre 
Ici, l'on a plus d'excentrique, mais simplement deux axes fixes de rotation 240 Ces 
axes purement rotationnels sont ici signifies par le symboie en fleche circulaire 
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239. Le cylindre et la pale ont un mouvement purement rotationnel dans le meme 
sens, que ce soit pour les machines retrorotatives, on post rotatives 241. 

La figure 3 Lb montre que ce qui semble €tre une redynamisation n'est en fait 
qu'une rotation du moteur sur lui-meme et n'apporte aucune modification de 
nature de quelque manidre la machine 

Comme on Pa vu, prec^demment, les m^caniques de Wankle sont limitees k deux 
decentres de rotation uniquement, soit le centre de Pexcentrique central, et le centre 
de la pale. Le nombre de redistribution est done d'autant petit, et chacune de ces 
redistribution comporte au surplus les lacune des machines standard, mono 
inductives, 

Dans la premiere redistribution, retranche de la mecanique standard le vilebrequin, 
II s'ensuit que le cylindre et la pale sont activ&s dans le mSme sens, tel que montre 
en a) 

En b ) Tinventeur tente de realiser la machine avec un explosion a tous les quart de 
tours. Le cylindre doit done €tre active dans le meme sens que celui de la pale, ce 
qui est contraire a une action motrice, et realise au contraire une action 
compressive. Dans cette dynamique, la pale a encore les memes lacunes 
orientationelle que dans les dynamiques standard. La pale doit agir inegalement en 
depit d'une action amorphe de Pexplosion. De plus Tinventeur ne donne aucune 
explication mecanique qui permettrait de sortir des base de 1'invention relatives aux 
observations geometriques d£ficientes, ce qui nous force k croire que ce type de 
machine souffrent des meme lacune mecanico dynamiques auxquelles nous 
remedions de plusieurs manures. 

Tel que montre en c) Wankle agit comme s'il avait s implement tourne le moteur 
sur lui-meme pendant sa rotation interne* Cette eventuality n'apporte pas plus, pour 
une machine rotative, qu'il si Ton realisait le meme tournage pour un moteur a 
piston. Cela ne resout en rien la maniere done ion tournera ce moteur sur lui-meme, 
II faudra n6cessakement un nouvel encrage. La structure eventuelle serait lourde en 
n'am&iorerait aucun d£fauts interne de la machine. 

Nous ne voyons done pas quelle pourrait etre la place d'une telle 6ventualite dans 
classement general relatif a cet objet. 

La figure 32 montre les methodes de support permettant de rendre la distribution 
par doubles parties rotationnelle fonctionnelle au niveau moteur. 
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L'on a les methodes par engrenages internes superposes en a) , par engrenage talon 
en b , et par engrenages internes juxtaposes en c ) 

La figure 33 monte la redistribution par cylindre poly-inductif / pale butoir 
Dans cette figure, nous supposons le retranchement total des attributs dynamiques 
de la pale, autant au niveau orientationnel que positionnel. La pale est done fixe 
250 . Pour qualifier, cela nous utilisons un signe en rectangle noirci 253. Dans le 
cas de pompes par exemple, elle pourra plus facilement servir de sortie ou d 5 entree 
des matures 251. II va sans dire que tout le mouvement polyinductif devra Stre 
confer^ en contre partie au cylindre 252, ce qui est signify par une petite fl&che 
circulaire et sinusoi'de 254. 

Dans Fensemble des m&hode de soutient par le centre, les organes mecaniques se 
trouveraient soit d^doublee soit mMees aux parties compressives. 

Cependant, la methode par poly induction, 255 par ces supports excentriques vient 
k notre rescousse, Ton peut en effet soutenir le cylindre par poly induction. 

Une analyse plus detaill£e du soutient necessaire rev&era aussi quelque chose de 
tout a fait pertinent au point de vue de la nature de ce type de ^attribution. L'on 
devra en efifet faire r^aliser au cylindre un mouvement dont la courbure sera 
contraire k celle de la pale, ou de la figure choisie. 

Par consequent Vaction du cylindre rotor d'une machine de figuration post 
rotative sera retrorotative. Dans ce cas typique en efifet, F opposition fondamentale 
entre machines r&rorotatives et post rotatives est r^solue. La mecanique de soutient 
d'une machine triangulaire, de figuration retrorotative, sera realisee par une poly 
induction de moteur post rotatif h cylindre en double arc. 

Cette constatation est des plus int6ressante tout d'abord au niveau de la 
connaissance de ces machines. Les machines k cylindre rotor poly induction sont 
une nature androginique, puisqu'elles possedent la structure mecanique d'une 
categorie et la figuration da categorie contraire. 

En efifet, Fonrealisera une sorte de symbiose des machines retrorotatives et post 
rotatives dans ce genre de distribution. Eh efifet, une gouverme mecanique post 
rotative devra etre appliquee aux figure retro rotatives et une gouverne r&rorotative 
aux figures post rotative, 
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L'on pourra done r6aliser des machines a figures retrorotative a forte compression 
sans aucun ajout de pfece et des figures post rotative k haute couple, & aussi sans 
ajouter de pieces, 

Au niveau mecanique il faut aussi ajouter que F explosion adviendra une cours de 
revolution des excentriques, et que a force agira en traction, par opposition k la 
force en poussee agissant dans les machines standard. Mais les constatations ne 
sont pas que theoriques ou speculatives. On a rep&6 k maintes reprises, les 
difficultes relatives a chacun des genres de machine, et montr£ qu'il sera favorable 
de retrouver les contraires en une seule machine. Historiquement, en effet, Ton pent 
constater que le manque de compression dans les machines retrorotatives, pour un 
excentrique normal, a ete a ce point dSfeillant qu'elles n'ont pas ete produites. 
Dans le cas des machines post rotatives, e'est plutdt leur couple feible, entrainant 
surchauffe et usure premature des pieces qui en a presque generalise P abandon- 
Cette distribution a cylindre rotor permet de concilier les qualites antith6tiques des 
machines en un seule machine, supportant les machins de figuration post rotatives, 
par une mecanique retrorotative, et inversement, les machines de figuration 
retrorotatives par une mecanique post rotative. 

II faut aussi noter d'autres caracteristiques supplementaires, dont les deux 
suivantes. Premierement, V explosion se fera en cours de revolution et non au haut 
de celles-ci, Deuxfemement, la force explosive sera tractive des moyens de 
motricite et non par poussee, comme dans les machines conventionnelles 

L'on notera que le soutient de la pale est ici assure par poly induction, mais 
pourrait tout aussi bien Petre par maneton et par une autre methode d' induction. 

Dernierement, il faut noter que Ton montrera plus loin que partant de cette 
redistribution , Ponpeut octroyer au cylindre une double fonction, de telle maniere 
qu'il serve a la fois de carter de la machine, lorsque celle-ci sera montee avec une 
gerance des gaz de type deux temps. 

La figure 34 montre la redistribution que Ton dira par Cylindre rotor poly inductif, 
pale rotationnelle en mime sens. Dans la presente figure, Ton a retranche le 
mouvement positionnel de la pale, ne lui conservant que son mouvement 
orientationnel. Le cylindre pourrait n'etre que rotationnel, comme le cas de la 
redistribution en doubles axes fixes. Mais la machine ne produirait pas ou 
d'energie. Ici le cylindre demeure poly inducti£ mais le rythme de sa poly 
induction est accelere 256 , ce qui permet de ne pas perdre la figuration initiate. 
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L'axe 257 central pourra done €tre produit en un seul morceau avec la pale 
centrale. 

Cette disposition sera certes d'un grand interieur lorsque 1'on entendra r6aliser la 
machine par exemple sous forme de jet turbine, ou de propulseur a eau , la pale 
ayant a la fois une action de propulsion standard 258 , a laquelle s'ajoutera xme 
quality compressive 259 . 

La figure 35 reproduit une machine a cylindre circulaire et pale a course Clokwise 
rectiligne , telle que montree & notre figure 1 1.3 . 

Dans cette machine, non seulement le mouvement de la pale est-elle en Clokwise, 
c'est-&-dire, invariable orientationellement, pour un observateur exterieur, mais 
aussi elle a un mouvement central positionnel rectiligne 260. Nous representors le 
mouvement Clokwise par un signe comprenant un ensemble de petites lignes 
paralteles formant un cercle 26 L Cette machine est done d'un degre superieure a la 
solution par mouvement positionnel rotationnel Clokwise standard. 

L'on notera que, attendu la rectilignite du mouvement positionnel de la pale, le 
cylindre pourra etre active dans un sens ou dans P autre g6om6triquement 263 . 
Cependant, au point de vue m^canique , si Ton tient compte de la volonte de 
produire la machine soit de fa?on Compressive, soit de fo A con motrice, il faudra 
determiner le sens de celle-ci correctement 

L'action purement rectiligne du positioimement de la pale aura pour consequence 
une forme du cylindre verticalisee 264, exactement comme lorsque Fon utilise des 
inductions etagtes pour produire la machine. La machine sera done tr&s puissante. 

La figure 36 montre la redistribution par M6thode par pale fixe au vilebrequin 
Dans cette figure, nous avons au contraire, retranche tout le mouvement 
orientationnel de la pale, et a la fois, nous avons r£duit son mouvement positionnel 
a celui du maneton du vilebrequin, la fixant rigidement au vilebrequin 265. Le 
mouvement du cylindre sera alors, comme on pent le constater, en Clokwise 256 et 
k la fois rectiligne 257. 

La figure 37 montre la mSthode par cylindre fixes en peripheric 
L'un des apports de F observation par l'absolu est certes d' avoir montr6 que la 
courbe realise par la point d'un pale de machine post inductive est une combinaison 
de deux courses circulaire. 258 
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Par consequent, la pale d'une machine poly inductive, peut etre decharnee, et par la 
suite, se voir attribuer une fonction de soutient general de plusieurs pales a la fois 
259. Chaque extremity produisant dans le temps des circonferences. Des lors Ton 
pourra munir chacune d'elle d'un axe activant Pexcentrique d'une machine poly 
inductive p&ipherique. 

Un seule poly induction sera done n6cessaire pour construire correctement 
plusieurs pales successivement Dans le cas de mega machines, ceci permettra de 
realiser des explosions plus petites mais en grand nombre, et de limiter les moyens 
de support a tres k peu de pieces. H feut ajouter ici que Ton pourra realiser 
T induction maitre de cette mega machine de Tune des manieres decrites plus haut, 
ce qui permettra de realiser la poussee de soutes les pales aux maximum. 

La figure 38 montre une redistribution par axe double augmentee par engrenages 
polycames 260. 

En a ) et en b ) , les engrenages de guidage des elements ont ete polycames, 
modifiant ainsi avantageusement les rapports de formes des figures des parties 

En effet, lors la realisation par exemple de jet turbines, de pompes et ainsi de suite, 
la forme dissymetrique des pales ou des cylindre augmentera considerablement 
I'efificacite de ces machines ou pompes, non settlement par P acceleration des 
matieres lors des rejet, mais aussi par leur forme en ecuelle, plus propice a la 
correcte ejection de ceux-ci. 

La figure 39 montre la methode par cylindre rotor poly inductif pale butoir, 
augmente par polycamation, Dans cette realisation, Ton a simplement polycam6 les 
engrenages de support et d'induction du cylindre rotor, Le r6sultat est , comme 
dans les machines standard , un realisation accelerative des parties dynamique , ici 
du cylindre rotor, modifiant avantageusement les rapports de poussee et la forme du 
cylindre de la machine. On retrouve trois types de cylindre d6j& connus, soit par 
rectangularisation en a) , en ballon, en b ) et dissymetrique en c) . 

La figure 40 montre la possibilite de multi cylindres, circulaires, ou circulaires et 
poly inductif. 
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La figure 41 rappelle la realisation en poly maneton de second degre d'un moteur 
triangulaire. Dans cette realisation, les deux elements, pale et cylindre rotor sont 
guides de &9on poly inductive inversee. Le taux de compression de la machine sera 
des plus pertinents. 

La figure 42 montre que les inductions gouvernant la pale et le cylindre rotor 
peuvent etre diverses. Par exemple ici la pale a un mouvement en Ciokwise r&ilisS 
par une poly induction sans vilebrequin maitre 265 et le cylindre poly inductif est 
contrdlS de fa^on mono inductive 266 . Mais la figure met aussi en evidence la 
double fonction qui peut etre attribute au cylindre rotor 267, Celui-ci aura alors une 
double nature* a la fois de cylindre, par sa paroi interne 268, et de piston pale 269, 
par sa paroi externe. En effet, la nature des deux machines integr£es en une seule 
est fort differente, et ceci est cause par le fait de la disposition dynamique 
differente des el6ments. En efifet, dans la partie superieure de la machine, le 
cylindre est fixe et rigide. La vitesse de la pale est done sev&rement r6glee par le 
type de figuration choisie. Dans la partie interieure de la machine, le cylindre rotor 
est en mouvement. Par consequent, plusieurs cylindres et pales peuvent Stre 
choisies, car les liaisons entre ces Elements seront des lors dynamico-relationelles. 
Dans la presente figure, la machine complice est une machine k cylindre en deux 
parties, recevant un piston rotatif de trois cotes. 

La figure 43 montre que la combinaison superposee de plusieurs machines, de 
maniere a centrifuger certaines matures est trfes realisable. L'on voit ici le 
d£roulement pour un tour de chacune des montages sugger^s. Chaque partie k son 
centre de rotation propre, le plus haut correspondant a la pale en deux parties, le 
second k la pale cylindre triangulaire, et le plus bas a la pale cylindre carre. 

La figure 44 montre que les figures d'utilisafion de cylindre rotor avec fonction 
d£doubl£es sont trfcs varices. Par exemple ici, la surface exterieur du cylindre rotor 
realise le piston d'une figure de cinq cotes dans un cylindre de quatre 270, done 
post rotative. Par ailleurs, ce meme element, utilise interieurement comme 
cylindre, realise encore une fois une post inductive, mais cette fois-ci d'un piston 
de trois cotes tournant dans un cylindre de deux 271. Cette machine a une plus forte 
propension compressive. Cela est cause par la course, dans le meme sens des 
elements. L' expansion de la pale interieure 273, s'appui sur une piece tournant elle- 
meme dans la meme direction. Cependant Pon notera que si Ton arrive a produire 
1' explosion superieur une fraction de seconde avant Texplosion interieure, Ton 
formerait Ik un appui int&essant Mais ces consideration dynamiques et thermo 
dynamiques sont trop precises pour les discuter icL 
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La figure 45 montre deux figures de machines realisees avec un organe de poussee 
bi fonctionnel, similaire k celui de la figure 49, Cependant ici , l'usage pr6vu de la 
pale int6rieure est Moteur. Par consequent, toujours en ne se soumettant qu'aux 
relations dynamiques des parties , Ton a r6alis6 la machine , comme precedemment 
au niveau sup&ieur , en feisant voyager un cylindre rotor de cinq cot&s dans un 
cylindre de quatre 275 . L'on a cependant tir6 parti de la versatility des 
arrangements possibles entre les niveaux, en produisant une machine interieure, 
non seulement inverse au niveau de son type , puisqu'il s'agit ici d'une machine 
r&rorotative, mais aussi dont la pale agira en sens inverse de son cylindre 276 . En 
effet, Ton voit ici que le cylindre int&ieur du cylindre rotor est de quatre cotes et 
que sa pale est de trois 277. L'on voit a la suite des figures, que la pale et le 
cylindre inferieur sont a contrario, et qu 'ils developpent pat consequent un effet 
Moteur. 



Veffet a contrario s'ajoute done a la gouverne post inductive du rotor cylindre, 
pour une figuration pourtant d'une machine retrorotative. 

La cumulation de ces deux facteurs assurera a la machine une puissance 
importante. Comme precedemment, le cylindre rotor et la pale pourront etre 
gouvernes par une induction d6doubl6e, en partie confondue. Par exemple, dans le 
cas d'une gouverne du cylindre rotor par poly induction, les engrenages d'induction 
du cylindre pourront servir d' engrenages de support de l'engrenage de pale. L'on 
pourra aussi agir par semi transmission et ainsi de suite. 

Ici, comme la pale interne est strictement circulaire, elle pourra etre realis£e en un 
seul morceau avec 1'axe central. L'on parlera done d'un axe pale. Encore une fois, 
cet arrangement pourra servir de bon moteur, mais aussi de bon propulseur, ou 
turbine hydro electrique. Inversement, si les matieres entrent par le centre, comme 
pour la machine precedents. Ton pourra s ? en servir comme machin d' expansion. 

La figure 46 donne un autre exemple de machine k cylindre rotor servant a la fois 
de pale. Cette fois-ci le cylindre rotor est a la fois une pale de trois cotes montee 
280 poly inductivement dans un cylindre de trois cotes, et sert a la fois de cylindre 
k une pale de deux cotes 281, purement rotationnelle. 

La figure 47 montre par exemple que le cylindre rotor triangulaire 284 tournant 
retrorotativement dans un cylindre carr6 283 de la machine , peut aussi servir de 
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cylindre k un moteur secondaire, interne de type triangulaire, ce qui produit un 
mouvement en Ckokwise de la pale 285 , ici plus peripherique . 

La figure 48 montre une pale en mouvement Clokwise 290 , pour laquelle un 
cylindre rotor agit rotativement k contrario 291 , ce cylindre rotor etant lui-meme le 
piston d'un second cylindre 292 , purement rotationnel 293 . L'on a done ici un 
assemblage d'une distribution Clokwise 294, au centre, et en double axes 295, en 
peripheric. 

L'on realise done un structure Motrice au centre, et une structure simplement 
Compressive en p6riph6rie, cette seconde structure ne pouvant servir que de 
structure d'alimentation de la premiere lors de la realisation de la machine sous 
forme deux temps. L'on notera en effet que comme la structure en simple axes 
fixes rotationnel ne produit des compression qu'a raison de une fois par tour par 
cot6 de pale, Ton a choisi ici une structure de six cot£s de cylindre rotor ext£rieur 
296 , tournant dans un cylindre de cinq cot£s. II y aura done une compression 
exterieure, pour chaque compression interieure 297. 

En derniere analyse, ii faut mentionner que cette figure est la replique de la figure 
83 de la premiere partie de cet exposS, que Ton a comments plus precis6ment, a la 
lumiere des explications du present expose. 

La figure 49 montre la mono induction par engrenages pignons. Dans ce type 
d'induction, Ton a simplement remplace les engrenages standard par des 
engrenages pignon 298 . L'on pourra des lors rattacher l'excentrique 299 
directement ou indirectement a 1'engrenage pignon d' induction, par le recours d'un 
axe 300 txaversant le manchon du vilebrequin. Des lors ce type d 5 induction pourra 
soutenir certaines pieces de certaines machines, comme par exemple ici de semi 
turbine difierentielle. 

La figure 50 a precise certaines applications fort interessantes issues de la 
possibility de r^aliser le cylindre ou la pale de fefon settlement rotative ou fixe 

La figure montre en effet en a) les diverses utilisations qui peuvent Stre faites des 
machines, et cela en modifiant les surfaces des pales de telle maniere de les realiser 
sous formes de pales a eau, de pale de turbines jet, etc. La figure montre, selon les 
pales ou cylindre utilises, les possibility de realisation de machines sous forme de 
partakes turbines, propulseurs a eau, jets turbines, eoliennes voitees. En effet, 
plusieurs applications pourront gtre r^alisees, en tenant compte de certaines 
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machines ici presentees et dont la surface exterieure est rotative, Cette surface 
pourra etre des lors les pales d'une turbine, des pales d' avion, une generatrice. 

Inversement lorsque ce sera les parties interieures qui seront en parfaite rotation, 
leur forme pourra 6tre realisee de telle maniere de rfetliser des turbines, a air, 
comme a eau. 

La figure montre que les mecaniques peuvent aussi servir a d'autres utilisations 
motrices, par exemple le guidage de maneges acc61ero deceleratifs, ou encore la 
realisation de coeurs artificiels, par exemple k Paide de machines rotationnelles. 

La figure 5 1 feit un tableau recapitulatif tres synth&ique des principales attribution 
et redistributions de premier, deuxi&me et troisieme degr6, 

Comme precedernment , les mouvement purement rotationnels sont identifies par 
une fleche tournante, les Elements fixes par un carre noirci, les mouvements poly 
inductifs par une fleche en sinusolde , les mouvement Clokwise par des lignes 
paralleles formant un cercle, les combinaisons d'inductionpar des double fleches 
sinusoidales . 

La figure 52 est un tableau recapitulatif des methodes de correction et d' Elevation 
de degre des machines de premier niveau a un niveau superieur. 

La figure 53 est un tableau general de nos inventions en rapport avec Tart anterieur, 
sur les plans des cylindres, des methodes de support de premier degre, des 
methodes correctives de second degre, des attributions, des distributions, des 
dedoublement fonctionnels, des machines, compressives, neutres, Moteurs, des 
machines standard , en mouvement en meme sens , en mouvement k contrario , des 
machines de niveau superieur 
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- Methode par mono induction ( Wankle ) 

- Methode par engrenages intermedials ( Wankle ) 



- Methode par engrenage mtermealaire post positioning '( Beaudoin) 

- Methode par poly induction gineralisee ( Beaudoin ) 

- Methode par semi transmission ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage cerceau ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage intermddiaire ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenage talon ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages internes juxtaposes ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages internes superposes ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages central post actif( Beaudoin ) 

- Methode par structure engrenagique ( Beaudoin ) 

- Methode par engrenages pignons ( Beaudoin ) 
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Precis 

La presente invention a pour objet de preciser certaines interpretations de nos 
travaux anterieurs, d'en donner des variantes supptementaires, notamment de 
montrer la convergence entre la notion de birotativiti et celle de mouvement 
Boomerang dans les machines rotatives, et de plus indiquer, parmi un vaste 
ensemble de machines et de methodes de support deja 61abor£es par nous-memes, 
les realisations techniquement les plus rgalisables, et les fapons plus precises de le 
faire. Ces travaux complement done Tensemble de nos ouvrages anterieurs relatifs k 
la double articulation m£canique des machines, de meme qvfh la sSmantique 
m^caniques par laquelle il faut les comprendre. 
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